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یادگیری مادام العمر حرفه ای و فناوری اطلاعات

فصل 2



16

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.
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شنیدن
٥  درصد

خواندن10درصد
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لاتینواژۀ فارسی

Acknowledgementتأییدیه

Activeفعال

Active powerتوان حقیقی

Actuatorعملگر

Actuatorsفعال ساز ها عملگرها

Add Floorاضافه کردن طبقه

Addressآدرس

Adjustتنظیم کردن

Air conditioning Regulatorتهویه مطبوع

Air gapفاصله هوایی

Alarm indication systemسیستم نشان دهنده هشدار

Alarm routingمسیریابی هشدار

Alpha numeric characterکاراکتر عددی

)Alternating current (ACجریان متناوب

Ammeterآمپر متر

Ampآمپر واحد اندازه گیری جریان

Ampactiyجریان مجاز

Ampereآمپر

Amplifierتقویت کننده

Analogue valueمقدار آنالوگ

Angleزاویه

Antennaآنتن

Apparent powerتوان ظاهری

Applicationعملکرد کاربرد

واژگان و اصطلاحات تخصصی
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Application controllerکنترل عملکرد کاربردی

Application moduleماژول عملکرد کاربردی

Arcingقوس

Armatureآرمیچر

Armature currentجریان سیم پیچ )آرمیچر(

Armature voltageولتاژ سیم پیچ )آرمیچر(

Armature windingسیم پیچ )آرمیچر(

Arrayارایه

Arresterبرق گیر

Assessارزیابی کردن

Asynchronousغیرهمزمان

Asynchronous generatorمولد آسنکرون

Asynchronous motorموتور آسنکرون

Auto transtormerاتوترانسفورمر

Auxiliary supplyمنبع کمکی

Average powerتوان متوسط

Azimuthنقطه جنوب جهت نصب

Backbone busباس بالادستی ستون فقرات

Backbone lineخط باس بالادستی

Ballastبالادست

Basic insulationعایق کاری مقدماتی زیرساخت

Bathحمام

Battباتری



19

لاتینواژۀ فارسی

Battery backupباتری پشتیبان

BC Backbone couplerاتصال دهنده باس بالادستی

Bearingیاتاقان

Bimetalدوفلز

ساختمان مجهز به سامانه
 BIPV.Building
Integrated PV

Block diagramsنمودارهای بلوکی

Boltsپیچ ها

Bondingهم بندی

Box junctionجعبه اتصالات

Brightnessشدت روشنایی

Brightness sensorحسگر شدت روشنایی

Brushجاروبک

فناوری سیستم ساختمان
Building services
management

Busشین

Bus accessدسترسی به باس

Bus access procedureرویه دسترسی به باس

Bus cableکابل باس

Bus connecting terminalترمینال اتصال باس

Bus Connectorمحل اتصال

Bus coupling unitواحد اتصال باس

Bus technologyفناوری باس

Bus topologyساختار توپولوژی باس

Bus voltage recoveryبازگشت ولتاژ باس

Buttonدکمه ـ شسی

Buzzerزنگ

Cabinetتابلو

Cableکابل
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Cable endsانتهای کابل

Cable ladder jointاتصال سر به سر نردبان کابل

Capacitanceظرفیت خازنی

Capacitorخازن

Capper lossتلفات مسی

Cautionتوجه

CCTVدوربین مدار بسته

Ceiling Mount Sensorسنسور سقفی با قابلیت نصب

Cellباتری، پیل

Cellsسلول ها

Central systemسیستم مرکزی

Change Overتبدیل

Change over switchکلید تبدیل

Circuitمدار

Circuit Breaker Panelتابلو کلید قطع

Climatesآب و هوا

Codingکدگذاری

Coilسیم پیچی

Coilبوبین

Combination Pliersانبردست

Commonمشترک

Commissioningراه اندازی

 Compact fluorescent lampلامپ فلورسنت

Conditionحالت، شرط

Conductivityضریب هدایت

Conductorهادی

Connectionاتصال
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لاتینواژۀ فارسی

Consumer Unit fuse Boxتابلو فیوز

Control of lightingکنترل روشنایی

Copperمس

Copper lossesتلفات مسی

Copper wireسیم مسی

Coreهسته

Core lossesتلفات هسته

Core type transtofmerترانسفورماتور نوع هسته ای ستونی

Corrosionخوردگی

Counterکنتور شماره انداز

Counter clock wiseپادساعتگرد

Couplerاتصال دهنده

Cross switchکلید صلیبی

Currentجریان

Cutting Pliersسیم چین

Cycleچرخه، سیکل

Cylindrical rotorرتور قطب صاف استوانه ای

Data railریل داده

Data Storageذخیره داده

Databaseپایگاه داده

Day lightنور روز، نور طبیعی

DCجریان مستقیم

DC Gridشبکه سیگنال

Delta connectionاتصال مثلث

Detailجزییات

Detectorآشکارساز

Device Infoاطلاعات دستگاه

Diagnostic Softwareنرم افزار عیب یابی
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Diagnostic supportپشتیبانی عیب یابی

Diagnosticsعیب یابی

Diagramنمودار

Diameterقطر

Digital Addressableرابط روشنایی قابل

Dimmableقابل تنظیم

Dimmerدیمر ـ کنترل کننده شدت نور

Dimmingافزایش و کاهش نور

Dimming actuatorفعال ساز کنترل

)Direct current (DCجریان مستقیم

Directionمستقیم

Disconnectقطع کردن

Distributed systemسیستم توزیع شده

Distributionتوزیع

Downloadدانلود بارگذاری

DP Distribution Panelتابلوی توزیع

Dragکشیدن

Drips voltageافت های ولتاژ

Dropافت

Drop voltageافت ولتاژ

Dry cellباتری خشک

Dynamic brakingترمز دینامیکی

Earthزمین

Earth potentialپتانسیل زمین

Earth Resistivityمقاومت زمین

Eddy currentجریان گردابی
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Eddy current lossesتلفات فوکو

Effectiveمؤثر

Effective valueمقدار مؤثر

Efficiencyبازده، فعالیت مفید یا راندمان

Efficientبهَرِور مؤثر

Electric shockشوک الکتریکی 

Electric Starting processپروسه شروع الکتریکی

Electrical energyانرژی الکتریکی

Electrical motorموتور الکتریکی

Electrical shockبرق گرفتی

Electricianتکنسین برق )برق کار(

Electrolyteالکترولیت

Electromagnetالکترومغناطیس

Electromotive forceنیروی محرکه الکتریکی

Electro technical commissionبرق و الکترونیک

Energy lossesتلفات انرژی

Energy meterکنتور

Equipmentتجهیزات

Equivalent circuitمدار معادل

ERS داخل درونETS Inside

Europen Homeپروتکل خانه های اروپایی

Europen Installationسیستم باس نصب اروپایی

Europen Installationگذرگاه )مسیر(

Excessاضافی، فزونی

Expended Loadمصرف کننده

Explosionانفجار

Factorعامل، ضریب

Fanهواکش ـ پنکه

Fanفن
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Faultعیب

Fault detectionتشخیص خطا

Fieldمیدان

Field currentجریان تحریک

Field windingسیم پیچ تحریک

Figureشکل

Fish Tapفنر سیم کشی

Fixed Tilted Planeپایه پنل خورشیدی ثابت

Flagعلامت مشخصه

Flammableقابل اشتعال

Flexibleافشان

Floatشناور بودن

Flush-mountedتوکار

Fluxشار

Flux densityچگالی شار

Forceنیرو

Frequencyفرکانس

Frequency converterمبدل فرکانس

Frontجلو

Full loadبار کامل

Full-vave rectivierیکسوکننده تمام موج

Functionعملکرد

Fuseفیوز

Gatewayدرگاه، رابط بین سیستمی

Gee rateتولیدکردن

Generationتولید

Generatorژنراتور

Generatorمولد
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Genericعمومی

Governor emergency Generatorژنراتور اضطراری فرمان

graphگراف، نمودار

Grid tie inverterاینورتر متصل به شبکه

Ground wireسیم زمین

Groundingزمین کردن

Half-wave rectifierیکسوکننده نیم موج

Halogenهالوژن

Hazardsخطرات

Heat sinkگرماگیر

High voltageولتاژ زیاد

High voltageولتاژ فشار قوی

Holding clampبست مهار نردبان کابل

Hoursساعات

Housingمحفظه

HPاسب بخار

HVACسرمایش و گرمایش و تهویه مطبوع

Hydro generatorمولد برق آبی

Hysteresisهیسترزیس ـ پسماند

Hysteresis lossesحلقه هیسترزیس ـ تلفات پسماند

Ideal transformerترانسفورماتور ایده آل

IEC: Internationalکمیسیون بین المللی

Impedanceامپدانس

Impedanceامپدانس ـ مقاومت ظاهری

Import/Export Ingress protection IPوارد کردن / بیرون کردن

Impulse relayرله ضربه ای

In phaseهم فاز

Includedشامل شده



26

لاتینواژۀ فارسی

Individual addressآدرس انفرادی

Individual addressesآدرس اختصاصی

Induce voltageولتاژ القایی

Inductanceاندوکتانس، القا کنایی

Inductanceاندوکتانس

Inductionالقا

Induction generatorمولد القایی

Induction motorموتور القایی

Inductorالقاگر

Industrialصنعتی

Industrial loadبار صنعتی

Industryصنعت

Inefficient غیرمؤثر

Infraredمادون قرمز

Infrared signalسیگنال مادون قرمز

Inputورودی

Inrush currentجریان هجومی

Installنصب

Installationتأسیسات

Instantaneous powerتوان لحظه ای

Insulateعایق کردن

Insulatorعایق

Intensityشدت یک المان مانند جریان

Intercom systemسیستم اینترکام ارتباط داخلی

IP Ingress protectionدرجه حفاظت

IPXXکد حفاظت بین المللی

Iron barمیله آهنی

Iron coreهسته آهن
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ISCپایگاه استنادی علوم جهان اسلام

Jointاتصال

Junctionانشعاب، اتصال

Kitchenآشپزخانه 

KNX KNX Associationانجمن

KVAکیلو ولت آمپر

L Lineخط

ladder insidکابل داخلی

Lagپس فاز سلفی

Laggingپس فاز

Lagging power factorضریب قدرت پس فاز

Laminateورقه ورقه کردن

Laminated coreهسته مورق شده

Lampلامپ

Lamp holderسرپیچ

Leadingپیش فاز

Leading power factorضریب قدرت پیش فاز

Leakسوراخ، نشت

Leakنشت

Leakageنشتی

Leakage currentجریان نشتی

Leakage fluxشار پراکندگی

LEDدیود نورافشان

LED Limiting Electric Diodeدیود نورانی

Lightنور، روشنایی

Lightingروشنایی

Lighting Interface DALIآدرس دهی دیجیتال

Line coupler LCاتصال دهنده خط
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Line currentجریان خط

Line voltageولتاژ خط

Line Mainخط اصلی

Loadبار

Loadبار ـ مصرف کننده

Load currentجریان بار

Local Area Network LANشبکۀ محلی

Lockedقفل شده

Locked rotorرتور قفل شده

Long nose Needle nose Pliersدم باریک

Loopحلقه

Lossاتلاف

Lossesتلفات

Low voltageولتاژ فشار ضعیف

نقطه تنظيم قطع
 Low Voltage
Disconnect

Magnetآهن ربا

Magneticمغناطیسی

Magnetic circuit  مدار مغناطیسی 

Magnetic fluxشارمغناطیسی

Magnetizeمغناطیسی کردن

magnetizedمغناطیسی شده

Magnitudeدامنه

MAGNO-Motive Force نیروی محرکه مغناطیسی 

Main lineخط اصلي

Maintainنگهداری

Manual Datasheetکتابچه راهنما
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Manual Transfer Switchکلید انتقال دستي

Maximum powerتوان ماکزیمم

Maximum torqueگشتاور ماکزیمم

Maximum-demand controlکنترل پيک بار

MCB main circuit breakerکلید اصلي

Measuringاندازه گیری

Mechanicalمکانیکی

Mechanical lossesتلفات مکانیکی

Mercuryجیوه

Metalفلز

meteo   نرم افزار متئو

Moment of inertiaممان اینرسی

Motion sensorحسگرسنسور حرکتي

Motorموتور

Moduleماژول

Multi meterمولتی متر

communications media Coواسط رسانه مخابراتي

MVAمگا ولت آمپر

N Neutral)خنثي( نول

Nameplateپلاک

Negativeمنفی

Neutralخنثی ـ صفرـ نول

Neutral conductorهادي نول خنثي 

No loadبی باری

No load currentجریان بی باری

No load testآزمایش بی باری

No load voltageولتاژ بی باری
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Nuclearهسته ای

Ohmاهم

communication system   سيستم ارتباطي مخابراتي 

One-line Diagramدیاگرام تک خطی

Open circuitمدار باز

Open circuit testآزمایش مدار باز

Open deltaمثلث باز

Open-circuitمدار باز

Operation and maintenanceعملکرد و نگهداري

Operatorبهره بردار

Optimalبهينه

Outletپريز

Output خروجی 

Over loadاضافه بار يا جريان بیش از حد

Over voltage اضافه ولتاژ 

Panelتابلو

Panel boardتخته کلید ـ تخته فیوز ـ تابلوي برق

PE Protection Earthحفاظت زمین

Phفاز

Phase angle زاویه فاز 

Phase current جریان فازی 

Phase voltage ولتاژ فازی 

فازمتر
 Phase indicator
Screwdriver

Phillips Screwdriverپیچ گوشتی چهارسو

Photo cellفتوسل ـ باطري خورشیدي

Photo relayرله نوری

Photovoltaicفوتوولتاييک خورشید 

PIRحسگر حضور شخص
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PIR passive inferred sensorسنسور مادون قرمز

Poleتیر برق

Pole قطب 

Positiveمثبت

Potentialپتانسيل

Power توان 

Power factorضریب توان ـ ضریب قدرت

Power factor correction اصلاح ضریب قدرت 

Power losses تلفات توان 

Power plant نیروگاه 

Power triangle مثلث توان 

Primaryاولیه

Primary winding سیم پیچ اولیه 

Projectorنورافکن

Protectحفاظت کردن

Protectionحفاظت

Protocolپروتکل مجموعه قوانين جهت برقراري ارتباط 

Pumpingپمپاژ

R.P.Mدور در دقيقه

Radio Frequencyفرکانس راديويي

Radio remote controlکنترل از راه دور راديويي

rail mounted devices  قطعات نصب شده روي ريل

Reared current جریان نامی 

Rated power توان نامی 

Rated speed سرعت نامی 

Rated voltage ولتاژ نامی 

Rating نامی 
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RCDکليد محافظ جان

RCD Residual Current deviceتشخیص به وسیله جريان نشتی

RCD residual current deviceوسیله تشخیص جريان نشتي

Reactive power توان غیر حقیقی 

Real powerتوان حقیقی

Reconnected Riskاتصال دوباره

Reactance راکتانس 

Rectifierیکسوکننده

Reflectorمنعکس کننده

Regulateتنظیم کردن

Regulation تنظیم 

Repairتعمیر

Resistance مقاومت 

RFفرکانس راديويي

RGBسه رنگ قرمز ـ آبي ـ سبز

Rotating field میدان دوار 

Rotating flux شار دوار 

Rotorروتور

Round nose pliersدم گرد

Safetyايمنی

Salient pole قطب برجسته آشکار  

Saturation curve منحنی اشباع 

Secondary winding سیم پیچ ثانویه 

Semiconductorنیمه هادی

Sensorحسگر

Set Point  V Dولتاژ پايين
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Short circuitاتصال کوتاه مدار

Short circuit اتصال کوتاه 

Short circuit test آزمایش اتصال کوتاه 

Single phase تک فاز 

Single phase induction motor موتور القایی تک فاز 

Single phase motor موتور تک فاز 

ترانسفورماتور تک فاز 
Single phase
 transformer 

Slipلغزش

Slip ring rotorروتور دارای حلقه لغزان

Slotsشیارها

Slotted Screwdriverپیچ گوشتی تخت

Soket (Receptacle)پریز

Sodiumسديم

Solar  Conditionخورشيدي

Solar energyانرژی خورشیدی

Solar moduleماژول خورشيدي

Solar Panelپنل خورشيدي

Solar wiringسيم کشي خورشيدي

Soldering gunهويه

Solenoidسیم پیچ

Solidتک مفتولی

Spareبرگ رزرو

SPDبرق گير حفاظتي

Speed regulationتنظیم سرعت

Squirrel cage rotorرتور قفس سنجابی

Stallسکون

Star connectionاتصال ستاره

Starterراه انداز
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Starting currentجریان راه اندازی

Statorاستاتور

Step-up transformerمبدل افزاینده

Strandedنیمه افشان

Supper Flexibleافشان با انعطاف بالا

Supplyتغذيه

Supporting systemsسيستم هاي نگهدارنده کابل

برق گير
Surge Protective
Devices 

Surge Voltageولتاژ ضربه اي

Switchکلید

Switch Functionکلید تابعي

Symbolsنماد

Synchronousهمزمانی

Synchronous generatorمولد سنکرون

Synchronous motorموتور سنکرون

Synchronous speedسرعت سنکرون

System Protocol EHSنوعي پروتکل 

Tap changerتغییر دهنده انشعاب

Telephoneتلفن

Temperatureدرجه حرارت

Terminalترمینال

Terminal voltageولتاژپایانه

Tester Resistance Earthارت سنج

Thermalگرمایی،حرارتی

Three phaseسه فاز

Three phase induction motorموتور القایی سه فاز

Three phase synchronous generatorمولد سنکرون سه فاز
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موتور سنکرون سه فاز
Three phase
synchronous motor 

Three phase transformerترانسفورماتور سه فاز

Threshold  Valueمقدار آستانه

Toolsابزارها

Torqueگشتاور

Tracerردياب

Transfer Switchکلید انتقال

Transformationترانسفورماتور

Transformersمبدل

Transmissionانتقال،عبور

Transmission lineخط انتقال

Transmission linesخطوط انتقال

Transmission pathمسير انتقال

Transmitانتقال دادن

tray and ladderو نردبان کابل

Tripقطع

Turbo generatorمولد توربینی

Twisted Pairزوج به هم تابيده شده

Typeنوع

Typical moduleماژول

Ultravioletاشعه ماوراءبنفش

Universal motor موتور یونیور سال 

USB   USB interfacesرابط

UVاشعه فرابنفش

V منحنی های V Curves

Vectorبردار
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لاتینواژۀ فارسی

Voltageولتاژ

Voltage drop افت ولتاژ 

Voltage Indicatorفازمتر القايی

Voltage regulation تنظیم ولتاژ 

Voltsولت

Wattوات

Wattmeterوات متر

Wave موج 

Wave lengthطول موج

Waveformsشکل موج ها

Windingسیم پیچ

Wire Crimperپرس سرسیم

Wire gaugeسايز سیم

Wire Stepperسیم لخت کن

Wiringسیم کشی

wound rotor رتور سیم پیچی شده 

Workshopکارگاه

Zoneمدار، بخش، ناحیه

HV: HIGH VOLTAGEولتاژ بالا

 ST-BY: STAND BYحالت آماده بکار 

TX/RX:  TRANSMITTER/RECEIVERفرستنده / گیرنده 

IR: INTERFERENCE REJECTIONحذف تداخل امواج راداری

  VE: VIDEO EMPHESIZEپر رنگ نشان دادن اکوی اهداف بزرگ تر 

PPI: PLAN POSITION INDICATORنشان دهنده رادری 360 درجه

مجموعه عبارات و اصطلاحات  
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                                                                                              PM: PERFORMANCE MONITORتست کارایی سیستم

                                             IF: INTERMEDIATE FREQUENCYفرکانس میانی

VRM: VARIABLE RANGE MARKERنشانگر فاصله متغییر

                                EBL: ELECTRONIC BEARING LINEخط سمت الکترونیکی

                                                              RM: RELATIVE MOTIONحرکت نسبی

TM: TRUE MOTIONحرکت حقیقی

RDC: RADAR DATA CONVERTORمبدل اطلاعات راداری

TCU: TRANSCEIVER CONTROL UNITواحد کنترل فرستنده/گیرنده

SPU: SIGNAL PROCESSING UNITواحد پردازش سیگنال

TVA: TRIGGER, VIDEO, AZIMUTHسیگنال های تریگر، ویدئو، سمت

 ARPA: AUTOMATIC RADARسامانه ردگیری اهداف راداری خودکار
PLOTTING AIDE

PRF: PULSE REPITITION FREQUENCYفرکانس تکرار پالس

 PMA: PERFORMANCE MONITORدامنه تست کارایی
AMPLI

 PMV: PERFORMANCE MONITORSولتاژ تست کارایی
VOLTAGE

 AFC: AUTOMATIC FREQUENCY کنترل خودکار فرکانس
CONTROL

CAN: CONTROLLER AREA NETWORKشبکه کنترولر محلی

CRT: CATHODE RAY TUBEلامپ اشعه کاتدیک

EPA: ELECTRONIC PLOTTING AIDسامانه پلات الکترونیکی

 ECDIS: ELECTRONIC CHART DISPLAYاطلاعات و نشاندهنده نقشه الکترونیکی
AND INFORMATION

 FTC: FAST TIME CONSTANT=RAINثابت زمانی سریع= نویز حاصل از باران
CLUTTER
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GPS: GLOBAL POSITIONING SYSTEMسامانه موقعیت یاب جهانی

 NACOS: NAVIGATION ANDسامانه فرماندهی و ناوبری
COMMAND SYSTEM

 NMEA: NATIONAL MARINEموسسۀ سامانه های الکترونیکی دریایی کشوری
ELECTRONICS ASSOCIATION

PCB: PRINTED CIRCUIT BOARDبرد مدار چاپی

 RKE: REMOTE KEYBOARDصفحه کلید الکترونیکی کنترل از راه دور
ELECTRONICS

RCS: RADAR CROSS SECTIONسطح مقطع راداری

TFT: THIN FILM TRANSISTORترانزیستور ورقه ای بسیار نازک

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

VDR: VOYAGE DATA RECORDERثبت کننده اطلاعات دریانوردی

 TCPA: TIME OF CLOSEST POINTزمان نزدیک ترین نقطه دسترسی
APPROACH

CPA: CLOSEST POINT APPROACHنزدیک ترین نقطه دسترسی

BCT: BOW CROSS TIMEزمان عبور از دماغه

BCR: BOW CROSS RANGEفاصله عبور از دماغه



39

عرضه تخصصی قطعات الکترونیکی

Phet نرم افزار
نرم افزار رایگان Phet نرم افزاري است كه در آن آزمایش های علوم پایه از جمله مباني برق به 
نحوی جالب و بر مبنای آخرین دستاوردهای محققان طراحی و شبیه سازی شده است و بر پایه 
نرم افزارهای فلش و جاوا برنامه نویسی و اجرا می شود. این نرم افزار به هنرجویان کمک می کند 
تا بتوانند مسائل علمی غير قابل لمس را در محیطی پویا و با استفاده از گرافیک و کنترل های 
مشخصه ها  تغییر  با  نرم افزار  اين  در  نمایند.  مشاهده  افزاري  نرم  دکمه هاي  فشردن  با  حسی 

از  را  نتایج  می توان  مختلف  آزمایش هاي  در 
مطالعه كرد. هنرجویان  ديدگاه پژوهشي مستقیماً 
تصویر  و  درست  درک  نرم افزار  این  از  استفاده  با 
ذهنی ماندگارتری از موضوع آموزشی مورد نظر را 
پیدا می کنند. نرم افزار Phet تعاملی است و با ارائه 
مختلف  زمينه هاي  در  شبیه سازی،   120 از  بیش 
به درك علمي مفاهيم كمك ميك ند. اين نرم افزار 
بخش فارسی نیز دارد. شكل روبه رو نماد دسترسی 
به سایت نرم افزار Phet و تصویر شبیه سازی شده 

نشان می دهد.  را  نرم افزار Phetمولد 

تبديل واحد ها
جدول 1ـ تبدیل واحدها

مقدار ضریبشکل نمایی ضریبنام ضریبحرف اختصاریچگونگی تبدیل ضرایب
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دارا
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رای
10121000000000000تراIض

G1091000000000گیگا

M1061000000مگا

K1021000کیلو

H102100هگتو

da1010دکا

1001واحد اصلی

d10/1-10دسی

c20/01-10سانتی

m30/001-10میلی

m60/00001-10میکرو

n90/000000001-10نانو

p120/000000000001-10پیکو
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مدار هاي سري مقاومت ها
 در مدار سري، همواره جريان عبوري از مدار در كليه نقاط مدار كيسان است.

 در مدار سري، همواره مقدار مقاومت معادل بيشتر از بيشترين مقاومت موجود در مدار است. 
 براي اندازه گيري ولتاژ در مدار، ولت متر به صورت موازي بسته مي شود.

 در مدار سري، ولتاژ تغذيه متناسب با مقدار مقاومت هاي مدار بين آنها تقسيم مي شود.
 نمونه هاي عملي مدار هاي سري.

1.5V

L 1

V

L 2

3V

L 3

V

L 2

3V

L 3

V

L 2 L 3

V

3V
بالف

د ج

اتصال ولت متر به مدار سری

nT R R R RI I I I I= = = = =
1 2 3

      )1(

nR R R RV V V V V= = = = =
1 2 3

   )2(
ری

 س
دار

ت م
صیا

صو
خ

الف( بین نقاط A و B مقاومت های R1 تا R7 سری 
شده اند.

 R6 تا   R1 مقاومت های   D و   C نقاط  بین  ب( 
سری شده اند.

اتصال ولت متر به مدار سری

C

D

R 1 R 2 R 3

R 6 R 5 R 4

R 1

R 5

A

B

R 6

R 7

R 2 R 3 R 4

C

D

R 1 R 2 R 3

R 6 R 5 R 4

R 1

R 5

A

B

R 6

R 7

R 2 R 3 R 4

مقادير ولتاژ در مدار سري

R 1

V

I

V 2

1

V 3 V nV 1

R 2 R 3 R n

I 2 I 3 I n

I T

V1 = R1 I1              R1 ولتاژ دو سر مقاومت
V2 = R2 I2              R2 ولتاژ دو سر مقاومت
V3 = R3 I3              R3 ولتاژ دو سر مقاومت
Vn = Rn In            Rn ولتاژ دو سر مقاومت
VT = RT IT                          ولتاژ کل مدار

مقادیر ولتاژ در مدار سری
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مدار هاي موازي مقاومت ها
مقاومت  مقدار  همواره  موازي،  مدار  در   
در  موجود  مقاومت  كمترين  از  كمتر  معادل 

است.   Tمدار  nR R R R R
= + + + +

1 2 3

1 1 1 1 1


با  ارتباطي  تغذيه  ولتاژ  موازي،  مدار  در   
دو سر  ولتاژ  ندارد.  مدار  مقاومت هاي  مقدار 
ولتاژ تغذيه است.  با  برابر  مقاومت ها همواره 

V = VR1 = VR2 = VR3 = .... = VRn  (1)
IT = I1 + I2 +I3 + .... In                    (2)

زی
موا

ار 
مد

ت 
صیا

صو
خ

 در مدار موازي جريان كل برابر با مجموع جريان هاي هر شاخه است.

R1

A1

I 1

V

I T

I 2 I 3R2 R3

A2 A3

AT

اتصال ولت متر به مدار سری

TA A A AI I I I= + +
1 2 3

یعنی:              
TI I I I= + +1 2 3

مقادیر جریان ها در مدار موازی

VI
R

=1
1

                                                                  R1 جریان عبوری از مقاومت

VI
R

=2
2

                                                                R2 جریان عبوری از مقاومت

VI
R

=3
3

                                                                R3 جریان عبوری از مقاومت

n
n

VI
R

=                                                                 Rn جریان عبوری از مقاومت

T
T

VI
R

= جریان عبوری از کل مدار                                                                   

T nR R R R R
= + + + +

1 2 3

1 1 1 1 1


VS R 1 R 2 R 3 R n

I T

I 1 I 2 I 3 I n

مقادیر جریان ها در مدار موازی
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اتصال سری پیل ها
 اگر پیل ها را طوری به هم وصل کنیم که قطب منفی هریک به قطب مثبت دیگری اتصال 
داشته باشد و این روش اتصال،تا آخرین پیل ادامه یابد، این نوع اتصال را »اتصال سری« یا موافق 

پیل ها می نامند، شکل )7( .

اتصال سری پیل ها

+ − + − + − + −

V

I I I

1 V2 V3 Vn

A B

 جریان عبوری از مدار چند پیل که با هم سری شده اند، برای همه پیل ها مساوی است. 
 ولتاژ کل پیل های سری شکل زیر از رابطه زیر قابل محاسبه است:

AB nV V V V V= + + + +1 2 3                                                                              
شکل  مانند  باتری  چهار  هرگاه  مثال: 
زیر به صورت سری موافق به هم وصل 
شوند، ولتاژ کل مدار چه مقدار و جریان 

مدار چند آمپر است؟

اتصال سری پیل ها

ABV V V V V= + + +1 2 3 4                                                                                  

AB AB TV / / V V V= + + + = → = =1 5 3 6 4 5 15 15

TV VI mA I / mA
R K

= = = → =
Ω1

15 15 0 0151                                                            

اتصال متقابل )سری مخالف( پیل ها 
 یکی دیگر از روش هایی که می توان پیل ها را به صورت سری به هم اتصال داد، حالت اتصال 
سری مخالف است. در این روش نحوه  اتصال قطب های مثبت و منفی پیل ها، ترتیب خاصی ندارد 
و ممکن است قطب های هم نام به هم وصل شوند یا قطب های غیر هم نام به یکدیگر اتصال داده 
شوند. به عبارت دیگر در این نوع اتصال، تعدادی از پیل ها به صورت سری مخالف )منفی به منفی 

و مثبت به مثبت( بسته می شوند،.

اتصال سری مخالف پیل ها
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چنانچه بخواهیم برای افزایش ولتاژ یا افزایش جریان چند پیل را به صورت سری یا موازی ببندیم، 
باید مشخصات پیل ها، کاملًا با هم مشابه باشد.  در شکل )9( پیل های V4 ،V2 ،V1 در یک 
جهت و پیل های V5 ، V3 در جهت مخالف بسته شده اند. در صورتی که ولتاژ هر پیل 1/5 ولت 

باشد ولتاژ معادل VAB = 1/5 ولت و نقطه A نسبت به B مثبت است.

 نرم افزار مولتي سيم
برنامه مولتی سیم در حقیقت یک آزمایشگاه مجهز الکترونیک را به صورت مجازی و گرافیکی روی 
صفحه مانیتور رایانه در اختیار کاربر قرار می دهد. در محیط این نرم افزار تمام قطعات اصلی الکترونیک 
در نوار ابزارهای مختلف تعریف شده است. برای ترسیم نقشه فني )شماتكي ـ Schematic( مدار 
ابتدا قطعات لازم را به ترتیب انتخاب ميك نيد و آنها را به میز کار مجازی )Workbench( انتقال 
مي دهيد، سپس با تنظیم مشخصه های هر یک از قطعات و برقراری اتصال بین آنها با استفاده از 
اندازه گیری  بعد دستگاه های  به صورت شماتیک کامل می شود. در مرحله  موش واره، رسم مدار 
مناسب را انتخاب و آنها را به نقاط لازم متصل ك نيد. در مرحله آخر مدار راه اندازي شده و به تجزیه و 

تحلیل مدار مي پردازيد. دستگاه های 
و  گرافیکی  صورت  به  اندازه گیری 
شبیه سازی برخی از قطعات به صورت 
دستگاه های  و   )3D( سه بعدی 
مولتی متر  مانند  واقعی  پیشرفته 
و   ژنراتور  فانکشن  دیجیتال، 
افزار  نرم  اين  در  نيز  اسیلوسکوپ 
كه سبب جذاب تر شدن  دارد  وجود 
آن می شود. در شکل روبه رو محیط 
می کنید.  مشاهده  را  نرم افزار  این 
نرم افزار مولتی سیم تا حدودی توانایی 
مدارهای  ریاضی  و  فیزیکی  تحلیل 
چاپی  مدارهای  ترسیم  و  الکترونیک 

دارد.  نیز  نرم افزار مولتی سیمرا 

 كد رنگي مقاومت ها
كد رنگي مقاومت 5 نواره.

جدول کد رنگی مقاومت 5 نواره

جدول 2ـ درصد خطا

سری استاندارددرصد خطا

± %20E6

± %10E12

± %5E24
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 نرم افزار اندرويدي الكترونيك
.ElectroDdroid نمونه اي از صفحه نرم افزار الكترودرويد

نرم افزار اندرویدی الکترونیک

 شكل ظاهري دستگاه مولتی متر
با مراجعه به سایت های اینترنتی مي توانيد نمونه هايي از دستگاه  مولتی متر دیجیتالی با تعداد 

ارقام ٥ يا 6 رقم را بيابيد. این مولتی مترها کاربردهای متنوعي دارند.

 مشخصات صفحه )پنل( دستگاه

LCD صفحۀ نمایش
کلید انتخاب نوع عملکرد

 سلکتور انتخاب نوع کمیت و حوزۀ کار
ترمینال ورودی ده آمپری

ترمینال های ورودی میلی آمپر و آزمایش ترانزیستور، ولتاژ و مقاومت

ترمینال ورودی مشترک

1

2

3

4

6

7

5

8

 دکمه هاي فشاري دستگاه

دکمه های فشاری دستگاه

Rel کلید حافظۀ

Hold این کلید اطلاعات را 

نگه می دارد.

کلید فرکانس و زمان تناوب

کلید حوزۀ کار 
Range key

کلید انتخاب حوزۀ 
Select کمیت های

Reset کلید بازگشت
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حالت های مختلف سلکتور دستگاه مولتی متر دیجیتال

نکتۀ مهم: تعداد دکمه ها، سلکتورها، ارقام نمایشگر و محدودۀ کار انواع مولتی مترها با یک دیگر 
کار  راهنمای  یا  کار  دستور  است  لازم  دستگاه  عملکرد  با  آشنایی  برای  بنابراین  است.  متفاوت 

دستگاه را به طور دقیق مطالعه نمایید. 

 ورودی های مولتی متر دیجیتالي:

 اندازه گیری مقاومت اهمی با يك نمونه مولتي متر
چون درجه بندی صفحة مدرج برای اندازه گیری مقاومت اهمی خطی نیست، بنابراین، نحوة خواندن 
مقدار مقاومت اهمی با آنچه که در مورد نحوةخواندن ولتاژ و جریان گفته شد تفاوت دارد. برای 

اندازه گیری مقاومت باید مراحل زیر را به ترتیب انجام دهید:
 یک حوزة کار )Range( را به دلخواه توسط کلید سلکتور انتخاب کنید.

 دو سیم رابط )پروب Probe( اهم متر را به هم وصل کنید در اين حالت بايد مولتي متر صفر را نشان دهد.
 در صورتی که مولتي متر صفر را نشان ندهد، توسط دکمة تنظیم صفر )Zero Adjust( را فشار 

دهيد تا مولتي متر صفر را نشان دهد. دستگاه آماده اندازه گيري است.

سلکتور مولتی متر دیجیتال

اندازه گیری فرکانس اندازه گیری HFE ترانزیستور
مستقیم  و  متناوب  جریان   MA

برحسب میلی آمپر

و  متناوب  جریان   A ~
مستقیم برحسب آمپر

حالت خاموشoff حالت خاموش

اندازه گیری ولتاژ 
متناوب

اندازه گیری ولتاژ 
ماکزیمم

اندازه گیری ظرفیت خازن
اندازه گیری مقاومت 
دیود و آزمایش مدار

ورودی های مولتی متر دیجیتال

10A ورودی اندازه گیری
ورودی تست 

HFE ترانزیستور

ورودی اندازه گیری 
ولت، اهم و فرکانس

COM ورودی مشترک

اندازه گیری  ورودی 
mA میلی آمپر
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 عملکرد دکمه ها و سلکتورهای یک نمونه سیگنال ژنراتور  
 هدف از بیان شرح دکمه ها و سلکتورها صرفاً آشنا  نمودن هنرجویان با مشخصات یک نمونه 
دستگاه سیگنال  ژنراتور است. ضرورت دارد هنرجویان همواره با استفاده از راهنمای کاربرد دستگاه 

موجود در آزمایشگاه، چگونگی کاربرد آن  را بیاموزند.
زیر  شکل های  مانند  ژنراتور  سیگنال   دستگاه  نمونه  یک  سلکتور های  و  کلید ها  دکمه ها،   
شماره گذاری و عملکرد آنها شرح داده شده است. دکمه ها، کلید ها و سلکتور های سایر  دستگاه ها نیز 
شبیه همین دستگاه است. مطالب را به دقت مطالعه کنید تا بتوانید به  راحتی با دستگاه کار کنید.

 کلید خاموش ـ روشن OFF/ ON : توسط این کلید دستگاه را خاموش یا روشن می کنید.
 شکل موج Waveform: توسط این کلید می توانید شکل موج مربعی یا سینوسی را انتخاب کنید.    
ملاحظه  اصلی  زبان  به  را   AF سیگنال  ژنراتور  دستگاه  نمونه  یک  کاربرد  راهنمای  از  قسمتی 

می کنید. 

 دامنه Amplitude : این ولوم دامنه سیگنال خروجی را بین حداقل و حداکثر تنظیم می کند 
و با سلکتور دوار شماره 4 در ارتباط است.

سلکتور  این  می کنید.  مشاهده  را  کلید  این  زیر  در شکل   :  Attenuator یا  کاهش دهنده   
 )0 db( است. چنان چه کلید شماره 4 روی صفر دسی بل )db( دارای درجه بندی برحسب دسی بل
باشد هیچ تضعیفی در دامنه تولید شده توسط سیگنال ژنراتور صورت نمی گیرد و سیگنال عیناً در 
1 و اگر 

3
خروجی ظاهر می شود. در صورتی که این سلکتور روی عدد 10-  قرار گیرد دامنه خروجی 

1 ضعیف می شود. سایر حالات به شرح زیر است:
10

روی عدد 20- قرار گیرد دامنه خروجی به اندازه 

db−
130 30  تضعیف با ضریب   

db−
140 100  تضعیف با ضریب   

db−
150 300  تضعیف با ضریب   

علامت منفی نشان می دهد که سیگنال خروجی 
سلکتور دوار انتخاب ضریب کاهش دامنهکاهش می یابد.



47

 صفحه مدرج انتخاب فرکانس: این دکمه به صورت 
دارد.  قرار  مدرج  یک صفحه  آن  روی  و  می کند  کار  ولوم 
 100 تا   1 بین  فرکانس  مقدار  مدرج  صفحه  این  توسط 
را  مدرج  صفحه  این  روبه رو  شکل  در  می شود.  انتخاب 

می کنید. مشاهده 
 :(RANGE) فرکانس ضریب  انتخاب  کلیدهای   
مجموعه کلیدهای شماره 6، ضریب فرکانس اعداد صفحه 
مدرج شماره 5 را تعیین می کنند. این کلید ها را در شکل 
زیر مشاهده می کنید. با ضرب عدد انتخاب شده توسط کلید 
شماره 5 در عدد ضریب انتخاب   شده روی کلید شماره 6، 
به عنوان  می آید.  به  دست  انتخابی  موج  فرکانس  مقدار 
مثال اگر کلید حوزه کار روی 100 × و عدد صفحه مدرج 
برابر  دستگاه  خروجی  فرکانس  شده  باشد،  انتخاب   30

بود. خواهد   3KHz ×100یعنی   30 =  3000  HZ

1 متداول 
100

1 و 
10

1 و 
30

این ضرایب برای دستگاه های مختلف متفاوت است ولی اغلب تضعیف 
است و مورد استفاده قرار می گیرد.

کلید حوزه کار )رنج( نمونه دیگر سیگنال  ژنراتور را در شکل صفحۀ بعد مشاهده می کنید. این 
ضرایب برای هر دستگاه متفاوت است.

 ترمینال خروجی )OUT PUT(: از این پایانه می توان سیگنال خروجی را دریافت کرد. برای این 
مدل دستگاه حداکثر ولتاژ خروجی در حالتی که بار به آن اتصال ندارد حدود 24 ولت پیک و مقاومت  

داخلی )امپدانس( آن 600 اهم است. این مشخصات در راهنمای کاربرد دستگاه قید می شود.

صفحه مدرج انتخاب فرکانس

کلیدهای حوزه کار یا رنج فرکانس کلیدهای حوزه کار یا رنج فرکانس
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 آشنایی با یک نمونه سیگنال  ژنراتور با شمارنده دیجیتالی 
 در شکل های زیر صفحه جلو و پشت )PANEL( یک نمونه سیگنال  ژنراتور با شمارنده دیجیتالی 

را مشاهده می کنید. 

 در شکل زیر قاب )پانل( جلو و پشت نمونه ای از سیگنال  ژنراتور دیجیتالی را مشاهده می کنید. 
اطلاعات مربوط به عملکرد دکمه ها و ولوم ها به زبان اصلی آورده  شده است. 

پانل روی دستگاه

پانل پشت دستگاه

پانل رو و پشت دستگاه
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 شرح عملکرد کلید ها و ولوم های یک نمونه فرکانس متر دیجیتالی :  
برای کارکردن با فرکانس متر دیجیتالی باید راهنمای کاربرد آن را مورد مطالعه قرار  دهید. کار 
تعدادی از دکمه های یک نمونه از فرکانس متر که از زبان اصلی به فارسی برگردانده شده است 

به شرح زیر است. 
)ON- OFF( 1 �دکمه روشن ـ خاموش

Reset� 2 : با فشاردادن این دکمه، دستگاه به حالت 

پیش تنظیم اولیه بر می ‍ گردد.
3 �با فشار دادن این دکمه، فرکانس موج داده  شده به 

ورودی A اندازه گیری می شود.
4 �با فشاردادن این دکمه، زمان تناوب موج داده  شده 

به ورودی A اندازه گیری می شود.
5 �با فشار این دکمه، فرکانس موج داده  شده به 

اندازه گیری می شود.   B ورودی 
6 �با فشار این دکمه، دستگاه به عنوان شمارنده عمل 

می کند.

برخی دکمه های فرکانس متر دیجیتالی

7 �فیلتر پایین گذر )LPF(: برای انداره گیری فرکانس های کمتر از 100 کیلوهرتز این دکمه فشرده 

می شود. 
8 �کار دکمه تضعیف )ATT(: در صورتی که این کلید آزاد باشد، ولتاژ ورودی عیناً وارد دستگاه 

وارد  و  1 تضعیف شده 
20

با ضریب  را فشار دهیم، سیگنال ورودی  می شود. چنان چه کلید 
می شود. دستگاه 

9 �کار دکمه COUP-DC-AC : اگر سیگنال مورد 

اندازه گیری دارای جزء DC باشد، باید این کلید 
را فشار دهیم تا در داخل قرار گیرد. اگر سیگنال 
باشد،   AC جزء  دارای  فقط  اندازه گیری  مورد 
کلید در حالت بیرون قرار می گیرد. شکل روبه رو 

این کلید ها را نشان می دهد.

 شرح عملکرد دکمه ها و ولوم ها و سلکتور های 
یک نمونه اسیلوسکوپ: برای کار با اسیلوسکوپ و 
باید  آن،  پایدار روی صفحه  نمایش  موج  ظاهر نمودن 
سلکتور های  و  ولوم ها  و  دکمه ها  با  به راحتی  بتوانید 
دستگاه کار کنید. لذا توصیه می شود مطالب مطرح  شده 
را به دقت مطالعه کنید و در خلال کار با اسیلوسکوپ 
آنها را به کار بگیرید. دکمه ها و ولوم ها و سلکتور ها یک 
شماره گذاری  روبه رو  شکل  مانند  اسیلوسکوپ  نمونه 
شرح  به  هنرجویان  آشنایی  به منظور  صرفاً  شده اند. 
عملکرد هر مورد می پردازیم. برای کار با اسیلوسکوپ 
لازم است حتماً از راهنمای کاربرد آن استفاده کنید.
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1 �صفحه نمایش )Display(: صفحه  نمایش محل ترسیم شکل موج ها است. 

2 �کلید روشن- خاموش)Power ON-OFF(: با فشردن این کلید  ولتاژ به دستگاه می رسد و 

LED )شماره 3( را روشن می کند به  این ترتیب از برقراری جریان الکتریکی در دستگاه اطمینان 
حاصل می کنیم.

3 �ترمینال ورودی کانال یک )CH-1(: این ترمینال 

به صورت BNC مادگی برای اتصال سیگنال ورودی 
است. شکل روبه رو ورودی کانال1 را نشان می دهد.

این کلید مسیر سیگنال   :  AC-DC-GND4 �کلید

ورودی را به مدارهای اسیلوسکوپ تعیین می کند. 
اگر کلید در حالت DC   قرار  داده شود، سیگنال 
می شود.  اسیلوسکوپ  وارد  مستقیم  به طور  ورودی 
به عبارت دیگر اگر سیگنال ورودی DC باشد یا جزء 
وارد اسیلوسکوپ شده  DC داشته  باشد، مستقیماً 
و روی صفحه نمایش ظاهر می شود. شکل روبه رو 

مدار این بخش را نشان می دهد.
اگر کلید AC-DC-GND در وضعیت AC قرار گیرد، 
قرار  خازن  یک  اسیلوسکوپ  مدار  ورودی  مسیر  در 
می گیرد. این خازن مانع عبور جریان DC به ورودی 
  AC اسیلوسکوپ می شود. در این حالت فقط سیگنال
وارد مدار شده و روی صفحه نمایش ظاهر می شود. 
 )GND(زمین با  مشترک  وضعیت  در  کلید  چنانچه 
داخلی  مدار  با  ورودی  ترمینال  ارتباط  قرار گیرد، 
اسیلوسکوپ قطع می شود و سیگنال ورودی نمی تواند 

وارد مدار داخلی اسیلوسکوپ شود.
5 �ولتاژ مربعی کالیبره: از طریق این پین فلزی )زایده( 

می توان ولتاژ مربعی کالیبره شده با دامنه 2vPP و 
سیگنال   این  از  کرد.  دریافت  را   1KHZ فرکانس 
می توان برای تست صحت عملکرد دستگاه و تنظیم 
را  فلزی  پین  مکان  روبه رو  استفاده کرد. شکل  آن 

نشان می دهد. اسیلوسکوپ  روی 
6 �ولوم روشنایی )INTEN(: به کمک این ولوم می توان 

نور اشعه را روی صفحه نمایش تنظیم کرد. 
ولوم  این  کمک  به   :)FOCUS( کانونی  7 �ولوم 

اشعه  کرد.  کانونی  ممکن  حد  تا  را  اشعه  می توان 
شکل  باشد.   )SHARP( باریک  فوق العاده  باید 

می دهد. نشان  را  ولوم ها  این  روبه رو 

ورودی کانال 1

مکان پین فلزی
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8 �پتانسیومترتنظیم خط روشن )Trace Rotation(: با این پتانسیو متر می توان خط روشن 

را دقیقاً به موازات خط افقی مدرج روی صفحه حساس تنظیم کرد. چنان چه مانند شکل زیر 
این خط تنظیم نباشد می توان به  کمک یک پیچ گوشتی ظریف و کوچک تنظیم را انجام  داد.

Position(: با این ولوم محل اشعه در جهت عمودی تنظیم می شود.  ◀▶ 9 �ولوم موقعیت عمودی)

10 �کلید  سلکتور )VOLT/DIV(: این سلکتور مربوط به تقسیم  بندی ولتاژ در جهت قائم است.  

هنگامی که این سلکتور روی یکی از  تقسیمات مثلًا MV/DIV 50 قرار می گیرد، هریک از 
خانه های تقسیم بندی عمودی روی صفحه نمایش به منزلۀ 50 میلی ولت است.

11 �ولوم تغییرات برای کالیبره کردن )VAR=VARIABLE(: این ولوم برای کالیبره کردن 

دستگاه )CAL( به  کار می رود یعنی اگر آن را در خلاف حرکت عقربه های ساعت بچرخانیم، 
درجه بندی از تنظیم خارج می شود. اندازه گیری صحیح زمانی صورت می گیرد که این ولوم تا 

به انتها در جهت عقربه های ساعت گردانده شود. 
شکل زیر موقعیت این ولوم را روی صفحه اسیلوسکوپ نشان می دهد.

بالف
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تمرین: با توجه به کلید Volt/ Div و موج ظاهر شده روی صفحه نمایش شکل زیر دامنه قله  تا  قله 
)Peak to Peak( موج را  محاسبه کنید. ولت متر AC چند ولت را نشان می دهد؟

 کلید MODE : روی صفحه جلویی )پانل( اسیلوسکوپ های دو کاناله کلید ی )مانند شکل 
زیر( برای نمایش سیگنال یک کانال یا سیگنال هردو کانال به طور هم زمان وجود دارد که  به 

شرح عملکرد وضعیت های این کلید ها می پردازیم.     

کلید Volt/ Div و موج روی صفحه نمایش

VPP = )تعداد خانه های عمودی قله تا قله( × )VOLT/DIV عدد کلید سلکتور( 	

VPP m Volt= × =8 5 40         VPPVeff / mVolt
/

= = =
40 14 182 822 2    

	

 CH1 : اگر کلید در این حالت قرار گیرد، فقط سیگنال اعمال شده به کانال X(1( روی صفحه 
ظاهر می شود و کانال 2 قطع است.             

 CH2: درصورت قرارگرفتن کلید در این حالت، فقط سیگنال اعمال شده به کانال  Y(2( روی 
صفحه حساس ظاهر می شود و کانال 1 قطع است.

 DUAL: با قرارگرفتن کلید در این حالت، هر دو سیگنال اعمال  شده به کانال 1 و 2 به طور 
هم زمان نشان  داده  می شوند. شکل صفحه بعد دو موج سینوسی و مربعی را روی صفحه نمایش 

نشان می دهد. 
 ADD: در این حالت، دو سیگنال کانال 1 و 2 که روی صفحه حساس ظاهر شده اند با یکدیگر 

جمع لحظه ای می شوند. 
شکل 38 جمع لحظه ای دو سیگنال مربعی و سینوسی را پس  از فشردن کلید ADD نشان می دهد.
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 CHOP : اگر کلید در حالت CHOP باشد، سیگنال کانال 1 و سیگنال کانال 2 به طور همزمان 
به صورت شکل موج های قطعه قطعه شده )Chopping( روی صفحه حساس ظاهر می شوند.   

 CH2 Inv: با فشردن این کلید سیگنال مربوط به کانال 2 که روی صفحه حساس ظاهر شده 
است 180 درجه اختلاف فاز می یابد و معکوس می شود. شکل  زیر این کلید ها را نشان می دهد.

جمع لحظه ای دوموجموج سینوسی و مربعی

 بخش افقی
افقی  قسمت  کنترل  کلیدهای  و  ولوم ها  شکل روبه رو  در 
اسیلوسکوپ )Horizontal( را مشاهده می کنید. عملکرد هر 

است.  به این شرح  ولوم  و  کلید 

12 �ولوم موقعیت افقی )▶◀ Position(: با این ولوم محل 

اشعه در جهت افقی تنظیم می شود. 
13 �کلید زمان بر قسمت    Time / DIV):این کلید مربوط به 

تقسیم بندی زمان در جهت افقی است. هنگامی که سلکتور
  Time / DIV روی یکی از تقسیمات، مثلًا 0/5 میلی ثانیه 
تقسیمات صفحه  نمایش در  از  قرار           می گیرد، هر یک 
اگر  یعنی  است.  میلی ثانیه   0/5 معادل  افقی  جهت 
یک  سیکل موج در جهت افقی به  اندازه 4 خانه منحرف 

شود، زمان تناوب T = 4 ×0/5 =2 ms است.

کلیدها و ولوم های بخش افقی
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14 �ولوم تغییرات زمان برای کالیبره کردن (SWP .VAR): این ولوم برای کالیبره کردن زمان 

به کار می رود و باید تا به انتها در جهت عقربه های ساعت چرخانده  شود تا اندازه گیری زمان 
به طور صحیح صورت گیرد.

تمرین: با توجه به کلید Time / DIV و موج مربعی شکل زیر، زمان تناوب و فرکانس موج را محاسبه کنید.

T = )تعداد خانه های افقی یک سیکل( × )TIME/DIV عدد کلید سلکتور( 	

T / / msec= × =4 0 2 0 8         F HZ
T −

= = = =
× 4

1 1 10000 125088 10
	

15 �کلید SWP.UNCAL: وقتی این کلید فشرده  شود، زمان جاروب افقی کم تر از مقدار واقعی 

نشان داده  می شود. زمان جاروب افقی وقتی صحیح است که این کلید فشرده نشود.
MAGх10� 16 : وقتی این کلید فشرده  شود، زمان تناوب موج 10 برابر بزرگتر می شود.

 

)Trigger( کلید های منابع تریگر 
معنی شده  تحریک کردن  یا  لغت آتش کردن  در  تریگر 
است. زمانی سیگنال روی صفحه اسیلوسکوپ به صورت 
ثابت ظاهر می شود که موج قسمت عمودی )موج ورودی 
کانال 1 یا کانال 2( با موجی  که در داخل اسیلوسکوپ 
دندانه  )موج  می شود  اعمال  افقی  انحراف  صفحات  به 
اره ای یا RAMP( همزمان باشد. این حالت زمانی اتفاق 
می افتد که کلید ها و ولوم های مدار هم زمانی یا تریگر 
به  درستی تنظیم شده  باشند. در شکل روبه رو کلید ها و 

ولوم های این بخش را ملاحظه می کنید.
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پایدار روی صفحه  نمایش استفاده  ایجاد موجی هماهنگ و  برای  این ولوم  از   :  LEVEL� 17

می شود. اگر موج روی صفحه نمایش درجهت افقی حرکت دارد و ثابت نیست، به کمک این 
ولوم می توان موج را ثابت  نگه  داشت.   

در ضمن شروع حرکت موج با شیب مثبت )به سمت بالا( و یا با شیب منفی )به سمت پایین( توسط 
این ولوم تنظیم می شود. در شکل های زیر ولوم LEVEL شروع موج با سطح مثبت را نشان می دهد. 

HOLDOFF� 18 : وقتی شکل موج سیگنال جمع شده و ولوم LEVEL به تنهایی نمی تواند 

موج را روی صفحه پایدار کند، از این ولوم استفاده می شود.
LOCK� 19 : با فشردن این کلید، ولوم LEVEL قفل می شود و عمل نمی کند لذا تنظیم دستی 

سطح تریگر انجام نمی گیرد و سطح تریگر به طور خودکار در مقدار مطلوب نگه  داشته  می شود.
SOURCE� 20 : برای هماهنگی بین موج صفحات انحراف افقی )موج دندانه  اره ای یا RAMP( با 

موجی که می خواهیم روی صفحه نمایش به صورت پایدار ظاهر شود، باید فرمان هماهنگی با انتخاب 
وضعیت های صحیح کلید SOURCE صورت گیرد. با انتخاب صحیح، سطح تریگر به طور خودکار در 

مقدار مطلوب نگه  داشته  می شود. شکل زیر وضعیت های کلید SOURCE را نشان می دهد.

وضعیت های کلید منابع تریگر

 1ـ  CH1: با استفاده از این حالت، همزمانی با سیگنال کانال 1 انجام می گیرد. 
 1ـ  CH2: با استفاده از این حالت، همزمانی با سیگنال کانال 2 انجام  می گیرد. 

 EXT: وقتی کلید منبع تریگر در حالت EXT )خارجی = EXTERNAL( قرار می گیرد، منبع 
از طریق ترمینال  باید  افقی( قطع می شود و  انحراف  تریگر داخلی )موج دندانه  اره ای صفحات 

نشان  داده شده در شکل زیر سیگنال تریگر را به اسیلوسکوپ اعمال کنیم.
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 ADD یا DUAL روی MODE وقتی کلید :TRIG ALT� 21

یاCH-2 قرار   CH-1 روی   SOURCE کلید  و  قرار دارد 
داده می شود، باید دکمه TRIG ALT را بفشاریم. در این 
حالت عمل هماهنگی به تناوب با کانال 1 و کانال 2 انجام  
می گیرد و موج ها به صورت پایدار روی صفحه نمایش ظاهر 
می  شوند. شکل روبه رو موقعیّت کلید TRIG ALT را روی 

نشان می دهد. اسیلوسکوپ 
SLOPE +/- � 22: این دکمه شیب سیگنال تریگر را در عمل 

هماهنگی انتخاب می کند. 
)+( : زمانی که سیگنال تریگر شیب مثبت را طی  می کند، 

اتفاق می افتد.  عمل هماهنگی 
را طی می کند،  منفی  تریگر شیب  زمانی که سیگنال   : )-(
عمل هماهنگی اتفاق می افتد. لذا انتخاب + ، سیگنال روی 
صفحه حساس را مانند شکل روبه رو با شیب مثبت و انتخاب 
– ، سیگنال روی صفحه حساس را مانند شکل زیر با شیب 

منفی ظاهر می کند.
اسیلوسکوپ،  الکترونیکی  مدار های  در   :NORM-AUTO� 23

قسمتی وجود دارد که می تواند وجود یا عدم وجود سیگنال 
 AUTO حالت  در  کلید  این  اگر  دهد.  تشخیص  را  ورودی 
باشد، همواره سیگنال روی صفحه حساس وجود دارد. حتی 
اگر سیگنال به ورودی CH-1 یا  CH-2وصل نباشد، جاروب 
افقی به صورت متناوب انجام می گیرد و یک خط افقی روی 
  NORM صفحه نمایش ظاهر می شود. اگر کلید روی حالت
قرار گیرد، زمانی سیگنال روی صفحه حساس نقش  می بندد 
که اولاً سیگنال ورودی وجود  داشته  باشد، ثانیاً موج تریگر 
افقی( هماهنگ  باشد.  انحراف  اره ای صفحات  )موج دندانه  
ظاهر  نمایش  صفحه  روی  موجی  هیچ  این صورت  غیر  در 

نمی شود.
بین  اتصال)کوپلینگ(  شیوه  کلید  این   :  COUPLING � 23

منبع سیگنال تریگر و مدار تریگر را انتخاب می کند. شکل زیر 
نشان می دهد. را   COUPLING کلید  وضعیت های 

AC کوپلاژ : AC
 DC کوپلاژ : DC

HF-REJ: دراین حالت مؤلفه فرکانس بالای مزاحم در موج 
ورودی که روی موج اصلی سوارند و مانع عمل تریگر می شوند، 

حذف شده و سپس عمل تریگر انجام می گیرد. 
TV: در این حالت عمل تریگر توسط سیگنال هایی از بخش های 

افقی و عمودی تلویزیون صورت می گیرد.

وضعیت های کلید کوپلینگ
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 XـY پرُ کاربرد در اسیلوسکوپ، وضعیت 24 �کلید در وضعیت  Yـ  X: یکی دیگر از کلید های نسبتاً 

است )شکل زیر(. در صورتی که کلید در این وضعیت قرار گیرد، ارتباط موج دندانه  اره ای با صفحات 
انحراف افقی قطع می شود و محور زمان در اسیلوسکوپ تشکیل نمی شود. در این حالت سیگنال های 
اعمال شده به کانال X(1( و کانال 2 )y( به طور مستقیم به صفحات انحراف افقی و قائم متصل 
می شوند. از حالت x-y می توان برای نمایش منحنی مشخصه ولت آمپر عناصر نیمه  هادی مانند 

دیود و ترانزیستور و تعیین اختلاف  فاز بین دو موج و برخی موارد دیگر استفاده کرد. 

x-y موقعیت کلید

جریان مجاز سیم ها

قرار می گیرد جریان  توجه  انتخاب سطح مقطع سیم مناسب مورد  برای  نکته ای که  مهم ترین 
است. مجاز سیم 

جریان مجاز: مقدار جریانی است که در یک شیفت کاری اگر از سیم عبور کند هادی سیم بیش از 
حد مجاز گرم نشده و تغییراتی در مشخصات سیم ایجاد نگردد. تغییرات در سیم می تواند آب شدن 
و شکنندگی عایق، تغییرات سطح مقطع سیم در اثر حرارت، خوردگی سیم، کاهش طول عمر سیم 

و... باشد.
در صورتی که سیم مورد نیاز به طور صحیح و مناسب انتخاب نگردد علاوه بر اشکالات ذکر شده 
در بالا، عبور جریان بیش از حد مجاز از سیم باعث افزایش درجه حرارت سیم گشته و احتمال 
آتش سوزی را به همراه خواهد داشت که می تواند خسارات زیادی به تأسیسات الکتریکی و بقیه 
سیستم ها وارد نماید. جدول زیر جریان مجاز سیم های تأسیسات الکتریکی را با توجه به گروه بندی 

سیم ها و جریان فیوز نشان می دهد.
برای انتخاب سیم مناسب باید به نکات زیر توجه کرد.

1 �محل و نوع نصب و کاربرد آن مطابق جدول )مشخصات انواع سیم ها( برای تعیین نوع سیم؛

2 �جریان مجاز سیم با توجه به جدول زیر جهت تعیین سطح مقطع سیم؛

3 �درجه حرارت محیطی که سیم نصب خواهد شد؛ برای تعیین ضریب تصحیح جریان مجاز؛

4 �در نظر گرفتن افت ولتاژ مجاز اگر برای فواصل طولانی استفاده می شود؛

5 �انتخاب فیوز مناسب برای حفاظت در مقابل اتصال کوتاه؛

6 �تعداد سیم هایی که در داخل یک لوله قرار می گیرند؛

7 �رعایت گروه بندی سیم ها؛
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ورودیخروجی
FBA

100

010

001

011

NOR

ورودیخروجی
FBA

000

110

101

011

XOR

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 نمایی از

کاربری سیستم اتوپایلوت
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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:
جهت خاموش کردن سیستم نیز می توان با فشردن و نگه داشتن آن به مدت 5 ثانیه سیستم را 

خاموش کرد.

 Contrast تنظیم روشنای و
با فشار کلید )POWER/BRILL( بر روی نمایشگر شکل زیر نمایش داده می شود. 

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. 

 AP500 سیستم اتوپایلوت Startu حالت

 AP500 سیستم اتوپایلوت Brilliance یا contrast نمایش تنظیمات
نمایشگر

 انتخاب مد نمایشگر
همان طور که در شکل صفحه بعد 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. 
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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 زیر به صورت نمونه آورده شده است(

 AP500 مدهای نمایش سیستم اتوپایلوت

شکل 5

AP500 نمایش گرافیکی و یا دیجیتال در سیستم اتوپایلوت
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مدهای فرمان
مدهای فرمان در این سیستم شامل:

 STBY(manual), AUTO, NAV, TURN,
برای  که  می باشد   DODGE و   REMOTE
کلید  فشار  با  می توان   STBY mode انتخاب 
STBY این حالت را انتخاب نمود. در شکل روبه رو 
آورده شده است.  STBY mode از مد نمایشی 

نمایشی از مد edom YBTS در سیستم 
AP500 اتوپایلوت

سیستم  در   edom  OTUA مد  از  نمایشی 
 AP500 اتوپایلوت 

فشار  با  می توان   AUTO mode انتخاب  برای 
کلید AUTO این حالت را انتخاب نمود )شکل 
روبه رو( که با انتخاب این مد شناور به سمتی که 
توسط اپراتور تنظیم شده است به صورت خودکار 

حرکت می کند.

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

حرکت می کند.

 AP500 در سیستم اتوپایلوت edom VAN نمایشی از 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 زیر این پنج حالت نمایش داده شده است:

 AP500 در سیستم اتوپایلوت edoM NRUT نمایشی از مد

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

 AP500 نمایشی از مد ریموت کنترل در سیستم اتوپایلوت

حالت مانور 081 درجهحالت مانور اربیت حالت مانور 063 درجه

حالت مانورحالت مانور
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 AP500 روش تنظیم زاویه سکان در سیستم اتوپایلوت

جهت خارج شدن از این مد نیز می توان کلید Turning power off را بر روی OFF تنظیم نمود.
 

DODGE 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 زیر نمایی از این مد آورده شده است.
جهت رفتن به این مد کلید ]PORT[ یا ]STBD[ را فشار داده تا شناور به حالت DODGE 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.

 AP500 در سیستم اتوپایلوت EGDOD مد

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

حالا با کلید Rotating dial زاویه سکان را تنظیم می نماییم )شکل زیر را مشاهده نمایید(
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جدول نگهداری سیستم اتوپایلوت

جدول نگهداری سیستم اتوپایلوت

نقاط مورد چکموارد نگهداری

1ـ از ریختن مایعات بر روی سیستم خودداری و احتمالات بررسی شود.
2ـ از منبع تولید حرارت دور نگهدارید.

3ـ هوا در اطراف آن جریان داشته باشد )موانع برطرف شود(.
4ـ با توجه به محیط شرجی هر دو ماه یک بار تمام اطلاعات کابل ها 

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

اطمینان حاصل شود.

CـDRIVER واحد اپراتوری و واحد

1ـ هر ماه یکبار اتصالات آن به سکان چک و محکم شود.
2ـ تنظیمات OFF SET هر ماه یکبار انجام شود.

3ـ در شناورهای کوچک به علت قرار گرفتن در محیط سرباز نسبت 
به احتمالات ضربه چک شود.

هر  سرباز  محیط  در  گرفتن  قرار  علت  به  شناورهای کوچک  در  4ـ 
شود. تمیز  یکبار  هفته 

واحد فید بک سکان

امکانات در گزینه  این  است  افزاری گذاشته شده  نرم  امکانات  این سیستم جهت عیب یابی  در 
 ”TEST“ منوی  زیر  از  استفاده  با  که  است  شده  آورده   ”TEST“ قسمت  در  و   MENU
 CONTROLLER و PROCESSOR همان طور که در متن زیر آورده شده است واحدهای
و HEADING SENSOR و keyboard و SCREEN و RUDDER را تست و از نتایج آن 
جهت انجام تعمیرات استفاده کرد.با انتخاب هر یک از این گزینه ها سیستم شروع به تست آن 

نمایش می دهد. زیر  مانند شکل های  را  نتایج تست  و  نموده  قسمت 

عیب یابی و تعمیرات سیستم اتوپالوت 

پنجره تست سیستم
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نتایج تست قسمت های مختلف سیستم اتوپایلوت

تست واحد کنترل

تست سنسور هدینگتست کی برد

تست واحد پرسسور

تست صفحه نمایش

تست سکان

tset neercS
tset tiucriC
retne hsuP ...seY
ot yeK unem hsuP 
nruter
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جدول 2ـ جدول پیام های خطا در اتوپایلوت سیستم اتوپایلوت

پیام های خطا در اتوپایلوت

پیام خطامعنیطریقۀ رفع عیب

اتصالات داخلی بین واحد کنترل و 
پرسسور را چک کنید.

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

COMMUNICATION 
ERROR

را  کنترل  واحد  کلیدهای  از  یکی 
دهید. فشار 

INSTANT POWER FAIL ISتغذیه بیشتر از 2 ثانیه قطع شده است
OCCURRED

 bypass valve/clutch راه انداز موتور و
را چک کنید.

زاویه سکان که از rudder reference آمده است 
بیشتر از 55 درجه است.

RUDDER ANGLE 
ERROR

حل  از  بعد  را  هیدرولیک  سیستم 
مشکل چک و rudder test را انجام 

دهید.

با  ثانیه   10 مدت  در  درجه   3 از  بیشتر  سکان 
توجه به فرمان اعمال شده نمی تواند حرکت کند.

RUDDER DRIVE ERROR

واحد rudder reference و کابل های 
مربوطه چک شوند.

 .DRIVE UNIT ERRORجریان پایین است که نمی شود کاربری انجام داد
PLEASE TURN OFF AND 
CHECK DRIVE CIRCUIT.

drive circuit و bypass circuit را 
چک کنید.

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

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

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

DRIVE UNIT IS 
OVERHEATED.

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

BYPASS/CLUTCH IS
OVERLOADED.

DISCONNECT B/Cجریان در مدار bypass/clutch وجود ندارد.مدارات bypass/clutch چک شود.

 FU REMOTEفرمان از ریموت کنترل بیشتر از 55 درجه است.اتصالات ریموت کنترل چک شود.
CONTROLLER
ERROR

سنسور هدینگ و اتصالات داخلی 
چک شود.

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

MISSING HEADING 
DATA

اطلاعات هدینگ بیشتر از سه بار با خطا نشان سنسور هدینگ چک شود.
داده شده است.

HEADING DATA ERROR

ارسال اطلاعات مسیریاب )gps( بیشتر از 15 بار gps چک شود.
متوقف شده است.

MISSING NAV DATA

NAV DATA ERRORاطلاعات مسیریاب )gps( ناقص است.تنطیمات ناوبر و gps چک شود.
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 DEGRADATION OF NAVاطلاعات مسیریاب )gps( دارای خطا است.تنطیمات ناوبر و gps چک شود.
DATA QUALITY

 PARAMETER ERROR OFتنظیمات پارامتر ها ناقص است.سیستم سکان چک شود.
NAV MODE

 INPUT VOLTAGE ISنوسانات تغذیه بیشتر از حد مجاز است.تغذیه شناور چک شود.
OVER (UNDER) LIMIT

MAGNETIC SENSOR اطلاعات هدینگ از سنسور دارای خطا است.سنسور هدینگ چک شود.
ERROR

RATE SENSOR ERROR

NO CALIBRATIONکالیبراسیون انجام نشده است.کالیبراسیون انجام شود.

MAGNETIC نسخه برنامه قدیمی است.برنامه به روزرسانی شود.
DISTORTION

آشنايي با كليدهاي اصلي دستگاه
1ـ MENU: با كيبار فشار دادن اين كليد مي‌توان بزرگ‌نمايي 
يا ZOOM دستگاه را تنظيم نمود و با دو بار فشار دادن اين 

كليد وارد ليست منوي اصلي دستگاه مي‌شويم.
2ـ ENT: براي ثبت آيتم ها در منو و يا وارد كردن اطلاعات 

در حافظه از آن استفاده مي‌شود.
نمايش  حالات  مختلف  انواع  دادن  نمايش  براي   :DISP 3ـ 

استفاده مي‌شود. آن  از  )مد( دستگاه  صفحه 
4ـ GOTO: براي تنظيمات مقصد يا كنسل كردن آن استفاده 

مي‌شود.
5  ـ MARK / MOB: براي گذاشتن علامت روي صفحه 
و براي ثبت نقطه آدم به دريا از اين كليد استفاده مي‌شود.

6  ـ DIM / PWR: فشردن طولاني اين دكمه باعث روشن 
آن  لحظه‌اي  فشردن  با  و  و خاموش شدن دستگاه مي‌شود 

پنجره مربوط به تنظيم روشنايي صفحه ظاهر مي‌شود.

کاربری GPS مدل استقراری )فرونو(

کلیدهای اصلی دستگاه

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 به دقت اندازه كند.
براي خاموش كردن دستگاه مي‌بايست دكمه PWR را 3 ثانيه نگه داريد.
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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 استفاده كنيد.

اگر دستگاه را در حالت حداقل كنتراست خاموش كنيم وقتي دستگاه را دوباره 
روشن ميك‌نيد هيچ چيز نمايان نمي‌شود كه در اين صورت بايد طبق روش 

فوق روشنايي و شفافيت دستگاه را تنظيم كنيد.

نكته

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                                              1 �مد نمايش اطلاعات ناوبري

STEERING DISPLAY                                                         2 �مد نمايش سكان

HIGHWAY DISPLAY                                                        3 �مد نمايش بزرگراه

PLOTTRE DISPLAY                                                     4 �مد نمايش ثبت مسير

USER DISPLAY                                                                   5 �مد نمايش كاربر

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

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.

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

مي‌دهد. نمايش  نيز  را  مد نمايش هدايت با سكانمغناطيسي( 

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

مي‌دهد.

مد نمايش بزرگراه

مد نمايش ثبت مسير

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

مي‌دهد.  نمايش  را  صفحه  برد 

مد نمايش كاربر: همان طور كه گفته شد مد نمایش كاربر داراي دو وضعيت مي باشد كه كاربر 
مي تواند هركدام را به دلخواه انتخاب نمايد.

الف( اطلاعات ديجيتالي: در اين حالت صفحه نمايش اطلاعات ناوبري را كه كاربر مي‌تواند به دلخواه 
 3 2 مسافت پيموده شده  1 ولتاژ دستگاه.  آنها را انتخاب كند نشان داده مي‌شود. اين اطلاعات شامل 

8 زمان تقريبي رسيدن، مي باشد. 7 مدت زمان براي رسيدن.  6 سمت.  5 فاصله.  4 راه.  سرعت. 
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ب( سرعت سنج: در اين حالت صفحه نمايش مسیریاب )GPS( مانند صفحه يكلومتر اتومبيل 
سرعت لحظه‌اي شناور را نشان مي‌دهد. همچنين اطلاعات قابل تغييري كه در بالا گفته شد را 

نيز مي‌توان در گوشه چپ تصوير به دلخواه نمايش داد.

مد نمايش كاربر: الف( اطلاعات ديجيتالي

مد نمايش كاربر: ب( سرعت سنج

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

1ـ WAYPOINT: نقطه راه )نقاطي كه براي استفاده در دريانوردي وارد حافظه دستگاه ميك‌نيم(.
2ـ ROUTES: مسيرها )در اين قسمت ترسيم مسير دريانوردي و انجام تنظيمات و تغييرات 

در آن انجام مي‌شود(.
3ـ PLOTER: انجام تنظيمات ثبت مسير در اين قسمت انجام مي‌شود.

4ـ ALARMS: تنظيمات مربوط به آلارم هاي دستگاه از اين قسمت انجام مي‌شود.
5  ـ ERASE: پاك كردن )براي پاك كردن نقاط و مسيرهاي اضافي از اين قسمت استفاده ميك نيم(.

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

8  ـ MESSAGES: پيام ها )پيام مربوط به علت آلارم 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.
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12ـ SYS SETUP: تنظيمات حافظه دستگاه.
13ـ I/O SETUP: تنظيمات حافظه دستگاه.
14ـ TD SETUP: تنظيمات حافظه دستگاه.

)GPS( آشنايي با برخي اختصارات در مسیریاب
اختصار ك	لمه كامل	 ترجمه

PWR ......................................................................... POWER .............................................. برق ـ ولتاژ ـ منبع تغذيه
SPD ............................................................................ SPEED ................................................................................ سرعت
CSE ..........................................................................COURSE ....................................................................... راه ـ مسير
RNG .......................................................................... RANGE .......................................................................فاصله ـ برد
BRG ........................................................................BEARING ..............................................................................سمت
TTG .....................................................................TIME TO GO ..............................................مدت زمان براي رفتن
ETA .................................................ESTIMATED TIME ARRIVIAL............................زمان تقريبي رسيدن
XT .................................................................................EXIT ....................................................................................خروج
MOB ..........................................................MAN OVER BOARD .........................................................آدم به دريا
DIM ..........................................................................DIMMER ..............................................................ميزان روشنايي
CONT................................................................... CONTRAST ........................................................................شفافيت
DISP .......................................................................DISPLAY .............................................................................نمايش
KT ..............................................................................KNOTE .....................................................................................گره
NM ....................................................................NATICUL MILE ............................................................مايل دريايي
NAV ..................................................................NAVIGATION .........................................................................ناوبري
SYS ..........................................................................SYSTEM .............................................................................سيستم
SIM .....................................................................SIMULATION ....................................................................سميلاتور
AUTO ................................................................AUTOMATIC ..................................................)خودکار )اتوماتكي
YD ............................................................................... YARD .......................................................... يارد )واحد مسافت(
LAT ........................................................................LATITUDE ......................................................... عرض جغرافيايي
LONG ...............................................................LONGITUDE .........................................................طول جغرافيايي

 WAYPOINT 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 از 4 روش امكان ‌پذير مي باشد.
.PLOTTER 1 �توسط کرسر در مد

2 �توسط دكمه MARK )موقعيت كشتي(.

3 �از طريق منوي اصلي )MENU( )معمولي‌ترين روش(. 

 MOB 4 �توسط كليد

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

مي‌شود(. نوشته  صفحه  زير  در  جغرافيايي  عرض  و  طول  بر حسب  موقعيت 



72

2 �كليد ENT را فشار دهيد.

3 �پنجره ای باز شده شماره و اسم WP را بنويسيد.

4 �كليد ENT را فشار دهيد.

 MARK بگذاريد کرسر را بر روي علامت زير عبارت WP 5 �اگر مي‌خواهيد علامت ويژه‌اي براي

برده و ENT كرده سپس كيي از علامت ها را انتخاب كرده و مجدداً ENT كنيد.
6 �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
1 �در هر كي از مدها كه قرار داريد كيبار كليد MARK/MOB را فشار دهيد. 

2 �پنجره ای باز شده موقعيت كنوني شناور ثبت مي شود.

 ENT 3 �در صورت تمايل مي‌توانيد با بردن کرسر بر روي اسم، شماره، علامت و يا تاريخ و زدن

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

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

2 �گزينه WAYPOINT را انتخاب و ENT كنيد.

3 �گزينه LIST را انتخاب و ENT كنيد.

4 �گزينه NEW را انتخاب و ENT كنيد.

5 �نام WP را وارد كرده و ENT كنيد.

6 �کرسر را به سطر دوم برده و عرض جغرافيايي LAT را وارد كنيد.

7 �کرسر را بر روي EXIT برده و خارج شويد.

 MOB توسط كليد WP روش چهارم: وارد كردن
1 �دكمه MOB را بزنيد.

2 �دكمه جهت راست کرسر را براي انتخاب MOB بزنيد.

3 �دكمه ENT را بزنيد.

4 �گزينه YES را انتخاب و دكمه ENT را بزنيد.

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

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

2 �گزينه WAYPOINT را انتخاب و ENT كنيد.

3 �گزينه LIST را انتخاب و ENT كنيد.

WP� 4 مورد نظر را جهت تغييرات انتخاب و ENT كنيد.

5 �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.
6 �گزينه EXIT را انتخاب و ENT كنيد.

7 �دوبار كليد MENU را زده تا از برنامه خارج شويد.
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حذف يك WAYPOINT از ليست
1 �دكمه MENU را كي يا دو بار فشار دهيد.

2 �گزينه ERASE را انتخاب و ENT كنيد.

3 �گزينه WAYPOINT/MARKS را انتخاب و ENT كنيد.

WP� 4 مورد نظر را كه مي‌خواهيد حذف شود، انتخاب و ENT كنيد.

5 پنجره ای باز شده گزينه ERASE را انتخاب و ENT كنيد.

6 دوبار كليد MENU را زده تا از برنامه خارج شويد.

 ROUTE مسير
مسير متشكل از چندين WP مي‌باشد كه قرار است در دريانوردي از اين نقاط عبور كنيم در اين 
دستگاه شما مي‌توانيد 50 مسير را به حافظه بدهيد كه هر مسير مي تواند شامل 30 دقيقه راه 

)WP( باشد. ايجاد كردن مسير به چهار روش ممكن مي‌باشد.
PLOTTER 1 �ايجاد كردن مسير به وسيله موقعيت کرسر در مد

ROUTE 2 �ايجاد كردن مسير توسط نقاط از قبل داده شده به حافظه و منوي

WAYPOINT 3 �ايجاد كردن مسير توسط نقاط از قبل داده شده به حافظه و منوي

4 �ايجاد كردن مسير از روي خط عبور كشتي

PLOTER روش اول: ايجاد كردن مسير به وسيله موقعيت کرسر در مد
1 �در مد PLOTER کرسر را جابه جا كنيد تا در موقعيت دلخواه قرار گيرد.

2 �دكمه ENT را بزنيد.

3 �پنجره ای باز شده در صورت تمايل مي‌توانيد نام WP و ديگر مشخصات آن را تغيير دهيد.

4 �دكمه ENT را بزنيد.

5 �پنجره ای باز شده گزينه LOGRT را انتخاب و ENT كنيد.

6 �مرحله 1 تا 5 را براي چند نقطه ديگر با تغيير محل کرسر تكرار كنيد.

 MENU را بزنيد و از ليست MENU 7 �وقتي نقاط مورد نظر را وارد كرديد دو بار كليد

گزينه ROUTE را انتخاب و ENT كنيد.
8 �پنجره ای باز شده گزينه LOG را انتخاب و ENT كنيد.

9 �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

1 �دكمه MENU را كي يا دوبار بزنيد تا ليست منوي اصلي ظاهر شود.

2 �گزينه ROUTE را انتخاب و ENT كنيد.

3 �پنجره ای باز شده گزينه NEW را انتخاب و ENT كنيد.

4 �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.
5 �در پايان دو بار كليد MENU را زده تا از برنامه خارج شويد. 
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 WAYPOINT روش سوم: ايجاد كردن مسير توسط نقاط از قبل داده شده به حافظه و منوي
1 دكمه MENU را كي يا دوبار بزنيد.

2 گزينه WAYPOINT را انتخاب و سپس ENT كنيد.

3 گزينه LIST يا NEAREST را انتخاب و ENT كنيد.

WP 4 مورد نظر را از ليست انتخاب و ENT كنيد.

5 در پنجره زیر گزينه LOGRTE را انتخاب ENT كنيد.

ايجاد كردن مسير

ايجاد كردن مسير

ايجاد كردن مسير

6 مرحله 4 و 5 را براي چند WP ديگر اجرا كنيد تا مسير كامل شود.

7 دكمه MENU را بزنيد.

8 گزينه ROUTE را انتخاب و ENT كنيد.

9 در پنجره‌اي مانند پنجره زیر گزينه LOG را بزنيد تا مسير ثبت شود.

10 �در پنجره باز شده بعد گزينه MOVE را انتخاب و ENT كنيد.
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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.
1 �در ابتداي حركت دكمه MARK / MOB را فشار دهيد تا اولين نقطه ذخيره شود.

2 �پنجره ای باز شده در صورت تمايل تغييرات اسم WP، علامت را اعمال كرده و سپس گزينه 

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

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

ROUTE را انتخاب و ENT كنيد.
5 �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.

انجام تغييرات در مسير
جايگزين كردن يك نقطه در مسير

هرگاه بخواهيم كيي از نقاط مسير را با نقطه جديدي تعويض كنيم به ترتيب زير عمل مكينيم.
1 �دكمه MENU را كي يا دو بار فشار دهيد.

2 �گزينه ROUTE را انتخاب و ENT كنيد.

3 �مسير مورد نظر را كه مي‌خواهيد در آن تغييرات اعمال كنيد انتخاب و 

ENT كنيد.
WP� 4 مورد نظر را كه مي‌خواهيد تعويض كنيد انتخاب و ENT كنيد.

5 �در پنجره روبرو گزينه CHANGE را انتخاب و ENT كنيد.

6 �دكمه ENT را بزنيد و WP جديد را انتخاب و دوباره ENT كنيد.

7 �گزينه EXIT را انتخاب و ENT كنيد.

8 �دوبار كليد MENU را بزنيد تا از برنامه خارج شويد.

حذف دائم يك نقطه از مسير
1 �كليد MENU را كي يا دو بار بزنيد.

2 �گزينه ROUTE را انتخاب و ENT كنيد.

3 �مسير مورد نظر را از ليست انتخاب و ENT كنيد.

4 �نقطه‌اي را كه مي خواهيد حذف كنيد انتخاب و ENT كنيد.

5 �در پنجره باز شده گزينه REMOVE را انتخاب و ENT كنيد.

6 �دكمه MENU را فشار دهيد تا از برنامه خارج شويد.

وارد كردن يك نقطه جديد در مسير
1 �كليد MENU را كي يا دوبار بزنيد.

2 �گزينه ROUTE را انتخاب و ENT كنيد.

3 �مسير مورد نظر را از ليست انتخاب و ENT كنيد.

WP 4 را كه مي خواهيد بعد از WP ورودي )جديد( قرار بگيرد انتخاب و ENT كنيد.
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5 �گزينه INSERT را انتخاب و ENT كنيد.

WP� 6 جديد را انتخاب و ENT كنيد.

7 �دكمه MENU را فشار دهيد تا از برنامه خارج شويد.

حذف كردن موقت يك نقطه در مسير
1 �كليد MENU را كي يا دوبار بزنيد. 

2 �گزينه ROUTE را انتخاب و ENT كنيد.

3 �مسير مورد نظر را از ليست انتخاب و ENT كنيد.

WP� 4 را كه مي خواهيد موقتاً حذف شود انتخاب و ENT كنيد.

5 �گزينه SKIP را انتخاب و ENT كنيد. علامت * در كنار WP حذف شده ظاهر مي‌شود.

6 �دكمه MENU را فشار دهيد تا از برنامه خارج شويد.

7 �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.

حذف كردن موقت يك نقطه در مسير

حذف كردن كامل يك مسير
1 �دكمه MENU را كي يا دو بار فشار دهيد.

2 �گزينه ERASE را انتخاب و ENT كنيد.

3 �گزينه ROUTE را انتخاب و ENT كنيد.

4 �مسيري را كه مي‌خواهيد حذف كنيد انتخاب كنيد چنانچه مي‌خواهيد همه مسيرها را حذف 

كنيد گزينه ALL را انتخاب كنيد.
5 �دكمه ENT را فشار دهيد پنجره ای باز شده از شما پرسيده 

مي‌شود آيا مطمئن هستيد؟ گزينه YES را انتخاب و ENT كنيد.
6 �دكمه MENU را فشار دهيد تا از برنامه خارج شويد.

 )ZOOM( تنظيم بزرگ نمايي در مد پلاتر و بزرگراه
شما مي‌توانيد در مد نمايش پلاتر محدوده برد دستگاه را از 0/2 مایل 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.
1 �در هر كي از مدهاي پلاتر يا بزرگراه دكمه MENU را كي بار فشار دهيد.

2 �پنجره ای باز شده با علامت جهت بالاي کرسر  برد را زياد و با علامت جهت پایين کرسر

 برد را كاهش دهيد. 
3 �دكمه ENT را بزنيد.



77

 PLOTTER تنظيمات منوي
براي تنظيمات منوي پلاتر به ترتيب زير عمل مكينيم:

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

2 �گزينه PLOTTER را انتخاب و ENT كنيد تا پنجره زیر باز شود.

3 �با اينتر كردن بر روي سطر اول يعني گزينه TRACK REC مي‌توانيد كيي از حالات صفحه 

بعد را انتخاب كنيد.

در مد پلاتر اگر به مدت 6 ثانيه به کرسر دست نزنيد علامت آن روي صفحه 
دوباره ظاهر مي‌شود. در سمت چپ  تماس  اولين  به محض  و  پاک مي‌شود 
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.

انتقال  كار   )ZOOM( بزرگنمايي  پنجره ای   SHIP TO CENTER گزينه 
انجام مي‌دهد. شناور به مركز صفحه را 

نكته

نكته

RETTOLP تنظيمات منوي

*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 4 در سطر سوم و در قسمت

و يا حقيقي )TRUE(، تنظيم نمائيد.
5 در سطر چهارم اگر مرجع سمت قطب نمايي باشد ميزان انحراف قطب‌نمايي را وارد مكينيد.

6 در سطر پنجم مشخص ميك‌نيد مقصدي كه روي صفحه ظاهر مي‌شود همان مقصدي باشد 

كه با فرمان GO TO صادر مي‌شود.
7 در سطر ششم مسافت طي شده نمايش داده مي‌شود كه مي‌توانيم آن را از اين جا صفر كنيم
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 NAVIGATION ناوبري
تاكنون آموختيم كه چگونه نقاط و مسيرهاي مورد نياز در دريانوردي را وارد حافظه دستگاه كنيم. 

حال براي استفاده عملي از اين نقاط و مسيرها در دريانوردي ها به روش هاي زير عمل ميك‌نيم.

 WP نقاط  به وسيله  مقصد  تعيين 
1 دكمه GOTO را بزنيد

2 در پنجرۀ باز شده گزينه LISTـWPT يا NEARـWPT را انتخاب كرده و ENT كنيد.

WP 3 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 

تعيين مقصد بوسيله کرسر
1 دكمه GOTO را بزنيد تا پنجره روبه رو باز شود.

2 در پنجرۀ باز شده گزينه CURSOR را انتخاب كنيد.

كي  كه  حالي  در  پلاتر  نمايش  صفحه  بزنيد  را   ENT دكمه   3

مي‌شود.  داده  نمايش  است  کرسر  علامت  كنار  سؤال  علامت 
4 علامت کرسر را در موقعيت موردنظر قرار دهيد.

5 دكمه ENT را بزنيد تا خط بين مبدأ و مقصد ترسيم گردد.	

 )ROUTE( تعيين مقصد با توجه به مسيرهاي داده شده به حافظه
1 دكمه GOTO را بزنيد.

2 گزينه ROUTE را انتخاب و ENT كنيد.

3 مسير مورد نظر را انتخاب كنيد.

4 دكمه ENT را بزنيد تا پنجره FORWARD باز شود. 

برگشت  براي مسير  را   REVERSE يا گزينه  و  براي مسير رفت  را   FORWARD 5 گزينه 

انتخاب كنيد و ENT را بزنيد. 
اكنون در همه مدهاي نمايش اطلاعات مربوط به مسير انتخابي شما آماده مي‌باشد و مي‌توانيد از 

آن در دريانوردي استفاده كنيد.

كنسل كردن مقصد
1 دكمه GOTO را بزنيد.

2 گزينه OFF را انتخاب و ENT كنيد.

 ALARMS آلارم‌ها
در اين دستگاه 7 نوع آلارم وجود دارد وقتي كيي از آلارم ها فعال مي شود صداي بوق شنيده 
مي شود و نام آلارم و آكين آن در صفحه نمايش داده مي‌شود. شما با فشار دادن كيي از دكمه ها 
مي‌توانيد صداي آلارم را قطع كنيد ولي آكين آلارم تا زماني كه علت اصلي آلارم 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 آلارم را تشخيص دهيد.
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انواع آلارم ها عبارتند از:
 )ARV( 1 آلارم رسيدن به نقطه مورد نظر

 )ANC( 2 آلارم لنگر

 )XTE( 3 آلارم خروج از مسير

 )SPEED( 4 آلارم سرعت

 DGPS 5 آلارم

 )TIME( 6 آلارم زمان

 )TRIP( 7 آلارم مسافت

آلارم رسيدن و آلارم 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.

حال با نحوه فعال كردن هركي از آلارم ها آشنا مي شويم.

)ARV( آلارم رسيدن به مقصد
اين آلارم 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.
1 دكمه MENU را كي يا دو بار فشار دهيد.

2 گزينه ALARM را انتخاب و ENT كنيد.

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

4 گزينه ARV را انتخاب و ENT كنيد.

5 فاصله قبل از رسيدن به مقصد را كه مي‌خواهيد دستگاه براي شما بوق 

بزند را از )0/01 الي 99/99( مايل به دلخواه تعيين كرده و ENT كنيد )مثلًا 3 مايل(.
6 كليد MENU را دو بار فشار دهيد تا از برنامه خارج شويد.

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

آلارم رسیدن به مقصد

لحظه شروع آلارم

نقطه مقصد

فاصله تعیین شده قبل از مقصد

نكته
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)ANC( آلارم لنگرگاه
اين آلارم به شما خبر مي‌دهد زماني كه شناورتان در لنگر است از جاي خود حركت كرده و لنگر كشيده 
شده است. فاصله ايمني را كه شناور نبايد بيشتر از آن جابه جا شود را تعيين ميك نيد اگر شناور بيشتر از 

اين مقدار جابجا شد دستگاه آلارم مي‌زند. 
1 دكمه MENU را كي يا دوبار فشار دهيد.

2 گزینه ALARM را انتخاب و ENT کنید

آلارم

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

4 گزينه ANC را انتخاب و ENT كنيد.

5 مسافتي را كه مي‌خواهيد شناور بيشتر از آن جابجا نشود را از )0/01 الي 

99/99( مايل به دلخواه تعيين كرده و ENT كنيد )شعاع لنگر(.
7 كليد MENU را دوبار فشار دهيد تا از برنامه خارج شويد. 

 )XTE( آلارم خروج از مسير
اين آلارم 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 آلارم شما مسافتي را كه شناور مجاز است از 
مسير خارج شود تعيين ميك نيد اگر شناور بيشتر از اين مسافت خارج شود دستگاه آلارم ميزند.

1 دكمه MENU را كي يا دو بار بزنيد.

2 گزينه ALARM را انتخاب و ENT كنيد.

3 گزينه XTE را انتخاب و ENT كنيد.

آلارم لنگر گاه

لحظه شروع آلارم

شعاع لنگرنقطه لنگر



81

4 گزينه ON را انتخاب و ENT كنيد.

5 مسافت مورد نظر را از )0/01 الي 99/99( مايل تعيين كرده و ENT كنيد.

6 دوبار كليد MENU را فشار دهيد.

 )SPEED( آلارم سرعت
اين آلارم به شما نشان مي‌دهد سرعت فعلي شناور از مقداري كه شما تعيين كرده ايد كمتر يا 

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

2 گزينه ALARM را انتخاب و ENT كنيد.

3 گزينه SPEED را انتخاب و ENT كنيد.

4 كيي از گزينه هاي زير را انتخاب كنيد.

OFF: آلارم غير فعال است.
LO: كمتر از سرعت تعيين شده. 
HI: بيشتر از سرعت تعيين شده. 

5 پس از انتخاب LO يا HI دو بار ENT كنيد.

6 سرعت مورد نظر را از )0/1 الي 99/99( گره تعيين كرده و ENT كنيد.

7 دكمه MENU را دو بار بزنيد.

 DGPS آلارم
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 آلارم 

دستگاه بوق مي‌زند كه براي غير فعال كردن آن مي‌بايست گزينه OFF را انتخاب كرد.

 )TIME( آلارم زمان
اين آلارم 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.
1 دكمه MENU را كي يا دو بار بزنيد.

2 گزينه ALARM را انتخاب و ENT كنيد.

3 گزينه TIME را انتخاب و ENT كنيد.

4 گزينه ON را انتخاب و ENT كنيد.

5 زمان مورد نظر را وارد كرده و ENT كنيد.

6 دو بار كليد MENU را بزنيد.

آلارم خروج از مسير

حد مجاز انحراف شناوراز مسیر

مبدأمقصد

لحظه شروع آلارم
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 )TRIP( آلارم مسافت
اين آلارم 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 در 
ابتداي حركت اين آلارم را بر روي 20 مايل تنظيم كنيد تا پس از گذشت 20 مايل دريانوردي و مصرف 

شدن نصف باك با هشدار دستگاه با خبر شويد كه فقط به اندازه برگشت ذخيره سوخت داريد.
1 دكمه MENU را كي يا دو بار بزنيد.

2 گزينه ALARM را انتخاب و ENT كنيد.

3 گزينه TRIP را انتخاب كنيد و ENT كنيد.

4 گزينه ON را انتخاب و ENT كنيد.

5 مسافت مورد نظر را از )1 الي 999( مايل تعيين كرده و ENT كنيد.

6 دو بار كليد MENU را بزنيد.

NOITALUCLAC محاسبات

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

2 گزينه ALARM را انتخاب و ENT كنيد.

3 گزينه BUZZER را انتخاب و ENT كنيد.

4 كيي از گزينه‌هاي زير را انتخاب و ENT كنيد.

SHORT: دو بوق كوتاه
LONG: سه بوق بلند

CONSTANT: بوق مداوم
5 دكمه MENU را دو بار بزنيد.

 CALCULATION محاسبات
محاسبه فاصله و سمت بين دو نقطه

1 دكمه MENU را كي يا دو بار فشار 

تا ليست منوي اصلي ظاهر شود. دهيد 
انتخاب و  را   CALCULATE 2 گزينه 

كنيد.  ENT
3 پنجره ای باز شده )شکل17( بر روي سطر 

اول ENT كرده گزينه WAYPOINT را 
انتخاب و مجدداً ENT كنيد.

در  و  كنيد   ENT دوم  سطر  روي  بر   4

كنيد.  ENT مجدداً  و  کرسر(  )توسط  كرده  وارد  را  مبدأ  نقطه   FROM قسمت 
5 بر روي سطر سوم ENT كنيد و در قسمت TO نقطه مقصد را وارد كرده و مجدداً ENT كنيد.

6 بر روي سطر چهارم ENT كنيد تا در قسمت SPD پنجره روبرو باز شود.

7 اگر براي سرعت شناور AUTO را انتخاب كنيد در محاسبات متوسط 

به  را  مي‌توانيد سرعت   MENU انتخاب  با  و  مي شود  لحاظ  شناور  سرعت 
كنيد. وارد  دلخواه 
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سرعت متوسط شناور در قسمت GPS SETUP تنظيم مي شود.

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

ENT كنيد. 
9 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. 

10 دوبار كليد MENU را بزنيد تا از برنامه خارج شويد.

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

2 گزينه CALCULATE را انتخاب و ENT كنيد.

انتخاب و  را   ROUTE كرده گزينه ENT اول  بر روي سطر  باز شده )شکل18(  3 پنجره ای 

كنيد.  ENT مجدداً 
4 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 بر روی سطر سوم ENT کنید و پنجره SPEED را باز کنید.

استفاده  برای سرعت متوسط کشتی   AUTO( انتخاب کنید  را   MAN یا   AUTO 6 گزینه 

استفاده می شود.( به صورت دستی  آوردن سرعت  به دست  برای   MAN و  می شود 
7 دکمه MENU را دو بار فشار دهید تا عملیات تمام شود.

محاسبه فاصله و زمان عبور بين نقطه ابتدا و انتهاي يك مسير

نكته
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کلیدها:
از آنها  از کلیدهایی است که هر کاربر می تواند  کلیدهای روی صفحه کلید در حقیقت بخشی 
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 کلید وجود دارند شامل کلیدهای زیر است که باتوجه به اینکه از قبل 

با بسیاری از آنها آشنا هستید با اختصار شرحشان 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 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 بصورت 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 بمدت 3 تا 5 ثانیه فشار داده و 

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

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

کرد. استفاده 
نمایش  و صفحه  دارد  قرار   Conning Pilot نمایش در حالت  این مد صفحه  در   :Conning

کلیدها و مکان نما

صفحه کلیدکلیدهای eroMکلید oDمکان نما
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نمایشگرهای مختلفی را که توسط سنسورهای مربوطه به مانیتور 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 زمان بردار اهداف و کشتی خودی 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 
PPI حذف کرد. روی 

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 را از مرکز PPI خارج نمود و 
 PPI مجدداً آنرا 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 آلارم ها را تأیید و صدای آلارم 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 مانیتور 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 بشکل دست یا بصورت نوک پیکان می باشد.
در زیر به اختصار کارکرد آنها را شرح می دهیم:

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.

نكته



86

دارای کارکرد  دارند  قرار  راست و چپ  More که دو عدد در سمت  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 تأیید 
عملیات کلیدهایی که روی صفحه نمایش وجود دارند استفاده کرد. بیشتر آیکون ها و 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.

آرپا 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 آرپا 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. 

اجزای سیستم آرپا
سامانه آرپا به سه بخش اصلی زیر تقسیم می شود.

Basic Radar )الف
در این بخش هرگونه اطلاعات تصویری بر روی صفحه PPI نمایش داده می شود. این بخش همان 

رادار است که می توان آن را بصورت مجزا نیز مورد استفاده قرار داد.
 Auto Track )ب

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.

 Synthetic )پ
 ...,Trail,Vector,past position این بخش شامل اطلاعات ترکیبی است که جزئیات یک هدف نظیر

و تمامی مارک ها و علائمی را که کاربر و سیستم بر روی مانیتور ترسیم می کند را نمایش می دهد.

اجزای سامانه آرپا

Synthetics

PPI

Auto Track

Basic Radar

TX/RX
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تنظیمات رنگ و شفافیت:
تا زیر  Brill کلیک کرد  این منظور می توان روی منوی  برای 
داد. )شکل  انجام  را  زیر  تنظیمات  و  باز شود  مربوطه  منوهای 
روبه رو( با انجام کلیک 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 مانیتور 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 مارک ها را تغییر می دهد.

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

Day یا  Night مانیتور را در سه حالت مختلف زیر تغییر حالت داد.

BRIGTH 1 روشن

NORMAL 2 عادی

DARK 3 تاریک

 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 مانیتور 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.
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Course Up: در این حالت راه یکان 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 را انتخاب کرد.

North Up: در این حالت شمال حقیقی در بالای PPI قرار دارد و خط سینه راه یکان خودی 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% مانیتور 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 شکل زیر 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 Nm 20 تنظیم کرد.

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

هشت هدف را به صورت کشویی مشاهده کند.     

نگاهی کلی به بخش های مختلف سیستم
این سامانه به طور کلی شامل چهار گروه اصلی است و در شکل صفحه بعد بلوک دیاگرام آن نشان 

داده شده است.
الف( نشان دهنده که شامل Display Electronic Unit است و واحد نشان دهنده الکترونیکی 

آن را می نامیم و در برگیرنده مانیتور و رایانه پردازنده می باشد.
ب( مجموعه فرستنده/گیرنده که می تواند مانند مدل A )Transceiver Up( درون گیربکس 
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باشد یا مانند مدل Transceiver Down( B( باشد که این مجموعه در فاصله دورتر از آنتن و 
توسط موج بر با آن در ارتباط است، باشد.

پ( بخش آنتن که دربرگیرنده اسکنر یونیت و گیربکس می باشد. 
ت( منبع تغذیه: که ولتاژهای مورد نیاز مجموعه آنتن و فرستنده/گیرنده و نشان دهنده را تأمین می کند.

بلوک دیاگرام رادار اطلس

در شکل بالا 6 بلوک دیاگرام کلی رادار اطلس آمده است و می توان روابط بین بخش های مختلف 
آن به همراه سیگنال ها و ولتاژهای موجود و مورد نیاز این بخش ها را مشاهده نمود.

اگر بیش از دو واحد الکترونیکی یا فرستنده/گیرنده در یک سامانه وجود داشته باشد، لازم است 
از یک اینترسویچ برای سویچ کردن سیگنال TVA رادارها استفاده شود. اینترسوییچ به طور موقت 

به برق اصلی یگان وصل می شود.

نام گذاری سامانه
نام گذاری سامانه مشخص کننده نوع گیربکس، فرستنده/گیرنده و نشان دهنده برای سری های 

مختلف رادار 1100 می باشد.
   Radar Pilot, Chart Pilot, Multi Pilot 1102/ARPA-2A8x

در این نامگذاری: x8 نمایانگرft8 طول آنتن است.
A نمایانگر موقعیت فرستنده/گیرنده است. )A فرستنده/گیرنده بالاست وBفرستنده/گیرنده مجزا 

از گیربکس است(.
 kw30=3و عدد kw25 =2 و عدد kw 12/5=1:عدد 2 نشان دهنده توان خروجی فرستنده است

در مدلS-Band می باشد.
ARPA: توانایی این سامانه در انجام پلات دستی و خودکار را نشان می دهد.

 340cm=9 250 و cm =2 180 و cm =1 .عدد 2 اندازه مانیتور را  نشان می دهد
 Track Pilot =1.عدد 0 نشان دهنده بخش های اختیاری سیستم است.0= جزء اختیاری ندارد

جزء اختیاری است.

 بخش تغذیه اصلی
ورودی

 موتورمدارات کنترل موتور
آنتن

ترانس

منبع تغذیه

مدولاتور

مگنترون

سیرکولاتور

به سمت اسکنر

نوسان ساز تست

محدود کننده

واحد کنترل فرستنده / گیرنده

حسگر سمت حسگر خط سینه rotinom ecnamrofreP

 FI بخش FR بخش
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گیربکس
در تصویر بالا مجموعه اسکنر یونیت بهمراه گیربکس نشان داده شده است. گیربکس دارای یک 
پوشش سفید رنگ است. قطعات فلزی داخل و بیرون آن در مقابل زنگ زدگی محافظت شده اند   و 
قطعات درونی از جنس آلومینیم بوده و پیچ ها، مهره ها و واشرها از جنس فولاد ضدزنگ ساخته 

شده اند.
بخش های  است.   A مدل  فرستنده/گیرنده  نصب  امکاناتی جهت  دارای  آنتن  محفظه  همچنین 
مختلف Performance Monitor در قسمت بالایی گیربکس قرار دارند. تنظیم هدمارکر توسط 

نرم افزار انجام می شود و همچنین می توان آن را به طور مکانیکی هم تنظیم کرد.

وضعیترنگ سیمخروجی مدار

   J5/1زمین   سیاه

   J5/3پالس   زرد

  J5/45ولت   قرمز+

     X-Band مدار مولد پالس سمت
مدار مولد پالس سمت در آنتن رادار X-Band یک کد کننده افزایشی اپتیکی دوگانه است که به طور 
مستقیم با محور آنتن در یک راستا قرار دارد. این مولد پالس در هر بار چرخش اسکنر 1920 پالس 
تولید می کند. تصحیح تنظیمات مربوط به آن را بایستی در منوی Maintenance Manager انجام 

داد. مولد پالس به J5 بر روی مدار اتصالات Connection Board متصل شده است.
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مولد مشترک پالس خط سینه و سمت

ترمینال های ورودی و خروجی آنتنمولد مشترک پالس خط سینه و سمت

پالس  مولد  مدار  از  جدیدی  نمونه   GR3040 گیربکس و   5 از  بیش  دور  با  گیربکس های  در 
 OPB480T11 استفاده شده است. که هر دو مدار مولد با یکدیگر ترکیب شده اند. مولد پالس
 OPB916B0C برای هر بار چرخش آنتن 72 پالس تولید می کند. مدار خط سینه نیز از مدل
است. تنظیمات آنها در منویMaintenance Manager قرار دارد. هر دو مدار دارای لبه های 
فوتوالکتریک هستند که در کنار یک چرخ شیار دار نصب شده اند. چرخ شیاردار در زیر یک شافت 

توخالی قرار دارد نه در زیر شافت میانی.

 Transceiver فرستنده/گیرنده

UCT بخشFH سیرکولاتورفیلتر مایکروویوبخش
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 B و مدل A این بخش در دو مدل وجود دارد: مدل
در مدل A این بخش درون محفظه گیربکس قرار دارد و در مدل B این واحد مجزا بوده و توسط 

موج بر با آنتن در ارتباط است. 
مدل A برای داشتن بهترین کیفیت راداری مناسب تر است، چرا که سیگنال های حساس از درون 
کابل هایی با طول کم عبور می کنند. سیم بندی آن آسان است، چرا که همه ارتباطات و اتصالات 

بین اجزا مختلف درون گیربکس قرار دارد و هیچ گونه نیازی به موج بر نیست.
را   B مدل  است،  داری سخت  نگه  و  تعمیر  برای  گیربکس  به  دسترسی  که  می کنید  فکر  اگر 
مورد بررسی قرار داده و انتخاب کنید. البته این مدل برای آموزش، به دلیل دسترسی آسان به 

است. بهتر  فراگیران،  توسط  فرستنده/گیرنده  مختلف  بخش های 
 ،B مدل  در  دارد.  قرار  گیربکس  محفظه  درون  بالا  شکل  در  موجود  اجزای  همه   A مدل  در 
قرار می گیرد.  بر روی دیوار  قابل نصب  متعلقات فرستنده/گیرنده دریک محفظه جداگانه  همه 

استفاده شود. بایستی  بر  موج  از  و  بوده  نیاز  مورد  کابل کشی 

اجزای بخش فرستنده/گیرنده
واحد الکترونیکی فرستنده/گیرنده شامل بخش های زیر است:

 سیرکولاتور          واحد کنترل فرستنده/گیرنده TCU        مدولاتور                     
            IFبخش گیرنده        بخش منبع تغذیه و تغذیه قدرت                 تقویت کننده 

RF محدودکننده 
بر اساس نوع فرستنده/گیرنده ممکن است اجزای آنها به لحاظ سخت افزاری متفاوت از یکدیگر باشند.

واحد تغذیه ورودی اصلی
تغذیه اصلی به یک ترانس وصل شده است. این ترانس توسط سیگنالی که از واحد الکترونیکی 
دیسپلی می آید روشن می شود. )V ON/Off/ power on 24(. این سیگنال به یک رله وصل 
و  تغذیه  منبع  به  ترانسفورمر  این  خروجی های  می کند.  روشن  و  خاموش  را  ترانس  که  شده 

می شوند. متصل  مدولاتور 
واحد تغذیه اصلی ورودی شامل بخش های زیر است:

ورودی اصلی تغذیه
فیوزها

فیلتر تغذیه های اصلی
 Power ON رله

ترانسفورمر
ترمینال های مربوطه

واحد تغذیه ورودی اصلی 
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TCU منبع تغذیه داخلی
واحد الکترونیکی فرستنده/گیرنده در مدل A بایستی توسط برق اصلی یگان تغذیه شود. تغذیه 
اصلی باید بسته به نوع گیربکس معین شود که توسط اتصالاتی درون گیربکس مشخص شده است.
در مدل B نیاز به هیچ گونه اتصال کوتاه یا کابل تغذیه جداگانه ای نیست. در گیربکس های با 
موتور سه فاز، کابل جداگانه ای بایستی استفاده شود. کابل برق اصلی تکفاز را می توان به جعبه 

اتصالات داخلی وصل کرد.
توجه: بایستی در هنگام انتخاب و نصب رادار دقت زیادی درباره مقدار ولتاژ موتور آنتن و ولتاژ 

تغذیه فرستنده/گیرنده به خرج داد.

بخش مایکروویو
بخش مایکروویو شامل مگنترون، سیرکولاتور، محدودکننده و گیرنده می باشد. این اجزاء برای مدل های 

S-Band و X-Band و همچنین در فرستنده/گیرنده های مختلف با یکدیگر تفاوت هایی دارند.
در اینجا به شرح مشخصات یکی از مدل های آنها می پردازیم. واحد مایکروویو X-Band به شماره

NG3028
این واحد شامل مگنترون، محدودکننده قابل کنترل با سیرکولاتور و گیرنده مایکروویو است. 

UCT منبع تغذیه داخلی

محدودکننده HF بخش
فیلتر مایکروویو

سیرکولاتور
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مگنترون ها از نوع پالسی هستند و به عنوان مرحله پایانی فرستنده، 
توان پالسی را به اسکنر ارسال می کنند. آنها با فرکانس کاری در 

حدود 9375MHz و با قدرت خروجی KW 25 کار می کنند.
به همراه سیرکولاتور، گیرنده  دایود محدودکننده  ارسال،  در هنگام 
عمل  )همانند  می کنند.  محافظت  ارسالی  پالس های  مقابل  در  را 
دوبلکسور در رادارهای قدیمی( واحد گیرنده مایکروویو نیز پالس های 
فرکانس  محدوده  در  که   IF بخش  به  را  آنها  و  دریافت  را  بازتابی 
تقویت  نیز عمل  آنجا  در  کار می کند، هدایت می نماید.   60MHz
IF و سپس آشکارسازی انجام خواهد شد و در نهایت سیگنال ویدئو 
به بخش TCU فرستاده می شود. TCU سیگنال ویدئو را به فیلتر 
خروجی ارسال کرده در آنجا با سیگنال های تریگر و سیگنال سمت 
ترکیب شده و TVA به وجود می آید، این سیگنال توسط یک کابل 

کواکسیال سفید رنگ به نشان دهنده ارسال می شود.  

مگنترون

مقدار عرض پالس و مقدار فرکانس تکرار پالس PRF رادار 
در جدول زیر مقدار برد رادار به همراه اندازه عرض پالس و همچنین فرکانس تکرار پالس آنها 
آمده است. با نگاهی به این جدول می توان رابطه این سه فاکتور اساسی در رادار را تشخیص داد. 
بالعکس  اما  افزایش برد رادار عرض پالس نیز زیاد می شود،  با  همان گونه که مشاهده می کنید 
مقدار فرکانس تکرار پالس کاهش می یابد، بایستی دقت نمود که با افزایش برد رادار هم عرض 
پالس و هم توان رادار افزایش می یابد و این به دلیل افزایش زمان ذخیره انرژی در PFN بوده و 
با افزایش عرض پالس طبیعتاً چون زمان مبنا یک ثانیه و همیشه ثابت است پس فرکانس تکرار 

پالس نیز کاهش می یابد.

                                        28/23 RPMدور آنتن

96482412631/50/750/50/25NM برد

پالس کوتاه0/90/50/30/150/08
us PRF Hz

50010002000

پالس بلند 0/900/50/30/15
us PRF Hz

5001000

بر اساس برد رادار و عرض پالس آن مقدار جریان مگنترون در عرض پالس های 
مختلف توسط یک مبدل دیجیتال به انالوگ تنظیم می شود.

نكته
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نمایند.  اجرا  را  پیشرفته  استانداردهای  الزامات  تا  دارای طرح هایی هستند  مدولاتورهای جدید 
بعضی از بخش های سخت افزاری قدیمی تعویض یا تغییر کرده اند و تنظیمات توسط نرم افزار 
انجام می شود. این مدولاتور مجموعه ای از مدارات کنترل و PFN جهت ذخیره انرژی و شکل دادن 
پالس های مختلف و  IGBT جهت تریگر انرژی ذخیره شده می باشد و در پایان نیز ترانس پالس 

قرار دارد که انرژی پالسی را به مگنترون تغذیه می کند.

مدولاتور

NG3028G207انتخاب مگنترون برای مدولاتور
این کار  انجام می شود.  انتخاب مگنترون  بالا تنظیم مقدار ولتاژ هیتر در هنگام  برای مدولاتور 
توسط تنظیم جامپرها انجام خواهد شد. بایاس نیز از قبل انجام شده و نمی توان آن را تغییر داد. 
در جدول زیر روش تنظیم جامپرها برای مدل های مختلف مگنترون و انواع متفاوت فرستنده ها 

آمده است.

 Performance Monitor آزمایش کارایی فرستنده/گیرنده
در این بخش با یک آزمایش ساده می توان مقدار قدرت سیگنال خروجی فرستنده و حساسیت 
این  می گویند.  فرستنده/گیرنده  کارایی  آزمایش  آن  به  که  نمود،  اندازه گیری  را  رادار  گیرنده 

TP11/12ـTP1/34ـTP1/1مدل مگنتروننوع فرستنده/گیرنده2ـ

12/5Kw/X-BandMSF1425A/MG5245بازبستهباز

25Kw/X-BandM1475Aبستهبستهبسته

25Kw/X-BandMG5459بازبستهبسته

30Kw/S-BandM1302L/MG5223بستهبازبسته
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آزمایش در بیشتر رادارها وجود دارد و تفاوت آنها در نحوۀ انجام آن است. این آزمایش یکی از 
اولین کارهایی است که هر تعمیرکار بایستی در هنگامی که احساس می کند مشکلی در بخش 
یا در  آیا مشکل در فرستنده است  نماید که  تعیین  تا  انجام دهد  فرستنده/گیرنده وجود دارد، 
و  فرستنده  توانایی  وضعیت  از  تا  دهید  انجام  یکبار  وقت  چند  هر  را  آزمایش  این  اما  گیرنده. 

شوید. آگاه  گیرنده  حساسیت 
)شکل  گیربکس  بیرونی  سطح  روی  بر 
مایکروویو  آشکارساز  دایود  یک  روبه رو(، 
شده  ارسال  سیگنال  مستقیماً  که  دارد  قرار 
خروجی  دامنه  می کند.  دریافت  را  اسکنر  از 
سیگنال  قدرت  با  مستقیم  نسبت  دایود  این 
 PMA را  سیگنال  دارد.  اسکنر  وضعیت  و 
صفحه  روی  بر  و  می نامند  کارایی  دامنه  یا 
نمایشگر به شکل یک بخش روشن در جهت 
دایود با شعاع 16 مایل قابل رویت می باشد.

اندازه گیری قدرت سیگنال فرستنده

اندازه گیری حساسیت گیرنده
این بخش توسط Test Oscillator انجام می شود که بر روی موج بر در کنار گیرنده رادار نصب 
می شود. )شکل زیر( برای اندازه گیری حساسیت گیرنده PMV یک سیگنال تست ثانویه که در 
بیرون از فضای مانیتور باشد مورد نیاز است، که بسته به دامنه و مقدار عامل نویز، سیگنال تحلیل 
شده و شکل دیسک یا یک حلقه روشن در مرکز مانیتور نشان داده می شود. مقدار قطر حلقه 

نشان دهنده حساسیت گیرنده است.

نگهداری برنامه ای سیستم
تعمییر و نگهداری برنامه ای رادار محدود به جدول صفحه بعد می باشد. لذا کاربران بایستی در 

انجام هرگونه برنامه تعمییر و نگه داری با تعمییرکاران آگاه مشورت نمایند.
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کار انجام شدهفاصله زمانی انجام کارعلائم

روش های  از  یکی  که  فرستنده  شدن  ضعیف 
این که  یاد  می باشد   PM تست  انجام  آن 
منوی  از  مگنترون  کارکرد  ساعات  مشاهده 
زیر: Menu,Utilities and maintenance و 
سپس به یک سؤال ایمنی پاسخ داده و روی 
کرده  کلیک   Telemonitoring Data گزینه 
کنید.  کلیک   Version کلمه  روی  سپس  و 
است.   مشاهده  قابل  مگنترون  کارکرد  ساعات 

هر 12 ماه یکبار یا پس از اتمام ساعت 
کار مگنترون )برای X-Band بین 6 تا 
8 هزار ساعت و برای S-Band بین 9 تا 

16 هزار ساعت( 

  تعویض مگنترون

در هنگام تعویض مگنترون بایستی تسمه ها 
نیز چک شود. )در مدل ترانسیور بالا(

تعویض تسمه ها

فیلتر  که  شد  مشاهده  بازرسی  از  پس  هرگاه 
کثیف می باشد. و یا کار تعمیر و نگهداری انجام 

می شود باید فیلتر نیز تعویض شود.

هر سه ماه یکبار، یا بسته به گرد و غبار 
و هوای محیط کار رادار

تعویض یا تمیزکاری فیلتر واحد 
الکترونیکی نشان دهنده

به  کنید  رجوع  فن ها  تعویض  یا  و  برای چک 
سیستم فنی  کتاب 

نگهداری  و  تعمییر  کار  که  وقت  هر 
می شود. انجام  برنامه ای 

خنک کننده  فن  چک کردن 
CPU فن  و  کابینت 

الکترونیکی  واحد  فنی  کتاب  به  کنید  رجوع 
نشان دهنده

تعویض باطری Back Up  هر پنج سال

هرگاه که کار تعمییر و نگهداری برنامه ای 
بر روی گیربکس انجام می شود.

چک کردن نفوذناپذیری 
بخش آنتن
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/letter 
Phonetic 

name
Flag ICS Meaning as single flag

Morse
Code

Meaning when used with nu-
meric complements

A 
Alfa

 I have a diver down; keep well clear at“
”.slow speed

-. Azimuth or bearing

B 
Bravo

 I am taking in or discharging or carrying“
 dangerous goods.” (Originally used by
 the Royal Navy specifically for military

).explosives

...-

C 
Charlie

]Affirmative.”[a][b“ .-.- Course in degrees magnetic

D 
Delta

 Keep clear of me; I am maneuvering“
]with difficulty.”[b

..- Date

E 
Echo

]I am altering my course to starboard.”[b“ .

F 
Foxtrot

]I am disabled; communicate with me.”[c“ .-..

G 
Golf

”.I require a pilot“
 By fishing vessels near fishing grounds: “I

”.am hauling nets
.--

 Longitude (The first 2 or 3 digits
 denote degrees; the last 2 denote

).minutes

H 
Hotel

]I have a pilot on board.”[b“ ....

I 
India

]I am altering my course to port.”[b“ ..

J 
Juliet

 I am on fire and have dangerous cargo on“
”.board: keep well clear of me

or
”.I am leaking dangerous cargo“

---.

پرچم حروف
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/letter 
Phonetic 

name
Flag ICS Meaning as single flag

Morse
Code

Meaning when used with nu-
meric complements

K 
Kilo

”.I wish to communicate with you“ -.-  I wish to communicate with“
:”...you  by

1) Morse signaling by hand-flags 
or arms; 

2) Loud hailer (megaphone);
3) Morse signaling lamp;

4) Sound signals.

L 
Lima

”.In harbour: “The ship is quarantined
 At sea: “You should stop your vessel

”.instantly
..-.

 Latitude (the first 2 digits
 denote degrees; the last 2 denote

).minutes

M 
Mike

 My vessel is stopped and making no way“
]through the water.”[b

--

N 
Novem-

ber
”.Negative“ .-

O 
Oscar

 Man overboard.” (often attached to the“
.)man overboard pole on boats

.With a sinister hoist, the semaphore flag
---

P 
Papa

.The blue Peter
 In harbor: All persons should report on
 board as the vessel is about to proceed

.to sea
 At sea: It may be used by fishing vessels
 to mean: “My nets have come fast upon

”.an obstruction

.--.

Q 
Quebec

 My vessel is ‘healthy’ and I request free“
”.pratique

-.--

R 
Romeo

)No ICS meaning as single flag( .-. .Distance (range) in nautical miles

S 
Sierra

 ”.I am operating astern propulsion“ ... Speed (velocity) in knots

T 
Tango

 ”.Keep clear of me“
 Fishing boats: “Keep clear of me; I am

”.engaged in pair trawling
-

 Local time. (The first 2 digits
 denote hours; the last 2 denote

).minutes
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/letter 
Phonetic 

name
Flag ICS Meaning as single flag

Morse
Code

Meaning when used with nu-
meric complements

U 
Uniform

”.You are running into danger“ -..

V 
Victor

”.I require assistance“ -... .Speed in kilometers per hour

W 
Whiskey

”.I require medical assistance“ --.

X 
Xray

 Stop carrying out your intentions and“
”.watch for my signals

-..-

Y 
Yankee

”.I am dragging my anchor“ --.-

Z 
Zulu

”.I require a tug“
 By fishing vessels near fishing grounds: “I

”.am shooting nets
..--

 Time (UTC). (The first 2 digits
 denote hours; the last 2 denote

).minutes

پرچم اعداد

Number NATO flag ICS flag Morse Code

0 
Zero -----

1 
One ----.

2 
Two ---..

3 
Three --...
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4 
Four -....

5 
Five .....

6 
Six ....-

7 
Seven ...--

8 
Eight ..---

9 
Nine .----

پرچم های جایگزین یا تکرار اجازه می دهند پیام هایی با کاراکترهای تکراری بدون نیاز به چندین 
مجموعه از پرچم های سیگنال داشته باشند.

پرچم های جایگزین

First substitute Second substitute Third substitute Fourth substitute

کد بین المللی سیگنال ها فقط شامل سه عدد از این پرچ های جایگزین می باشند. برای نشان دادن 
چگونگی استفاده از آنها، برخی از پیام ها و نحوه کدگذاری آنها در اینجا آمده است:
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”N“

”O“

”NO“

”NON“

”NOO“

”NOON“

”NONO“

”NONON“

”NONNN“

Letter Morse

Ä -.-.

Á -.--.

Å -.--.

Ch ----

É ..-..

Ñ --.--

Ö .---

Ü --..
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  Punctuation Morse

Full-stop (period) -.-.-.

Comma --..--

Colon ...---

Question mark (query) ..--..

Apostrophe .----.

Hyphen -....-

)”/“( Slash .-..-

Brackets (parentheses) -.--.-

Quotation marks .-..-.

At sign .-.--.

Equals sign -...-

  

Prosign (?) Morse

AA, New line -.-.

AR, End of message .-.-.

AS, Wait ...-.

BK, Break -.-...-

BT, New paragraph -...-

CL, Going off the air (“clear”) ..-..-.-

CT, Start copying -.-.-

DO, Change to wabun code ---..-

KN, Invite a specific station to transmit .--.-

SK, End of transmission (also VA) -.-...

SN, Understood (also VE) .-...

SOS, Distress message ...---...
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Other Phrases Abbreviation

Over K

Roger R

See you later CUL

Be seeing you BCNU

You’re UR

Signal report RST

Best regards 73

Love and kisses 88

Q Code (?) Meaning

QSL I acknowledge receipt

QSL? Do you acknowledge?

QRX Wait

QRX? Should I wait?

QRV I am ready to copy

QRV? Are you ready to copy?

QRL The frequency is in use

QRL? Is the frequency in use?

QTH My location is...

QTH? What is your location?


