Anexa nr.4 la OMTI nr….. din …..
STANDARDE PENTRU OMOLOGAREA SIMULATOARELOR

I.  CERINȚELE TEHNICE ȘI FUNCȚIONALE PENTRU SIMULATOARELE DE NAVIGAȚIE ȘI DE RADIOLOCAȚIE UTILIZATE ÎN NAVIGAȚIA INTERIOARĂ

	Nr.
	Element
	Nivelul de calitate pentru cerinţele tehnice
	Procedura de testare
	Simulator
de
navigaţie
	Simulator
de
radiolocaţie

	1.
	Instalaţie radar de navigaţie interioară
	Pe simulator trebuie instalată cel puţin o instalaţie radar de navigaţie interioară cu aceleaşi funcţionalităţi ca o instalaţie radar de navigaţie interioară omologată în temeiul ES-TRIN.
	Trebuie să se verifice dacă instalaţia are aceleaşi funcţionalităţi ca şi instalaţia radar de navigaţie interioară omologată.
	x
	x

	2.
	Sistem de comunicaţii
	Simulatorul trebuie să fie dotat cu un sistem de comunicaţii care să includă:
· o legătură telefonică alternativă internă; şi
· două sisteme independente de comunicaţii radio pentru navigaţia interioară.
	Trebuie să se verifice dacă simulatorul este dotat cu sisteme de comunicaţii.
	x
	x

	3.
	ECDIS pentru navi​gaţia interioară
	Pe simulator trebuie instalat cel puţin un ECDIS pentru navigaţia interioară.
	Trebuie să se verifice dacă instalaţia are aceleaşi funcţionalităţi ca un ECDIS pentru navigaţia interioară.
	x
	

	4.
	Zona de exerciţii
	Zona de exerciţii cuprinde cel puţin un râu reprezentativ cu braţe laterale sau canale şi porturi.
	Inspecţia vizuală a zonei.
	x
	x

	5.
	Semnale sonore
	Semnalele sonore pot fi emise folosind pedale sau butoane.
	Trebuie să se verifice dacă pedalele sau butoanele funcţionează corect.
	x
	x

	6.
	Panoul luminilor de navigaţie pe timp de noapte
	Pe simulator este instalat panoul luminilor de navigaţie pe timp de noapte.
	Trebuie să se verifice dacă panoul luminilor de navigaţie pe timp de noapte funcţionează corect.
	x
	x

	7.
	Modele matematice pentru nave
	Cel puţin trei modele matematice ale unor tipuri reprezentative de nave cu diferite metode de propulsie şi condiţii de încărcare, inclusiv o navă mică (eventual un remorcher), o navă de dimensiuni medii (de exemplu, cu lungime de 86 m) şi o navă mare (de exemplu, cu lungime de 110 sau 135 m).
	Trebuie să se verifice dacă sunt disponibile cele trei modele obligatorii.
	x
	

	8.
	Modele matematice pentru nave
	Cel puţin un model matematic al unui tip reprezentativ de navă (de exemplu, cu lungime de 86 m).
	Trebuie să se verifice dacă modelul obligatoriu este disponibil.
	
	x


	Nr.
	Element
	Nivelul de calitate pentru cerinţele tehnice
	Procedura de testare
	Simulator
de
navigaţie
	Simulator
de
radiolocaţie

	9
	Numărul navelor vizate disponibile (1)
	Simulatorul trebuie să includă navele vizate din cel puţin cinci clase FIT (Forumul Internaţional al Transporturilor).
	Trebuie să se verifice dacă sunt disponibile numărul şi diversitatea necesare de nave vizate.
	x
	x

	10.
	Postul operatorului
	Operatorul trebuie să fie în măsură să comunice pe toate canalele de frecvenţă foarte înaltă (VHF). Operatorul trebuie să fie în măsură să monitorizeze utilizarea canalelor.
	Trebuie să se verifice dacă operatorul poate comunica pe toate canalele VHF şi dacă poate monitoriza utilizarea tuturor canalelor.
	x
	x

	11.
	Exerciţii diverse
	Trebuie să existe posibilitatea de a concepe, memora şi desfăşura diverse exerciţii care să poată fi manipulate în timpul funcţionării echipamentelor.
	Se realizează diferite operaţiuni.
	x
	x

	12.
	Exerciţii separabile
	În timpul examinării mai multor candidaţi, exerciţiile efectuate de un candidat nu trebuie să interfereze cu examinarea altui candidat.
	Exerciţiul este repetat pentru fiecare candidat.
	x
	x

	13.
	Funcţiile şi configu​raţia punţii de comandă
	Secţiunea de timonerie este proiectată pentru navigaţia radar comandată de către o singură persoană, astfel cum se prevede în ES-TRIN 2017/1.
	Trebuie să se verifice dacă configuraţia punţii şi funcţiile echipamentelor corespund cerinţelor tehnice aplicabile navelor de navigaţie interioară. Trebuie să se verifice dacă timoneria este proiectată pentru operaţiuni de comandă executate de o singură persoană.
	x
	x

	14.
	Postul de cârmă (punte de comandă/ cabină)
	Posturile de cârmă trebuie să fie similare celor de pe navele de navigaţie interioară în ceea ce priveşte forma şi dimensiunile.


	Inspecţie vizuală.
	x
	x

	15.
	Postul operatorului
	1. Trebuie să existe o încăpere separată în care să poată sta operatorul (operatorii) şi examinatorul (examinatorii), unde examinatorul trebuie să fie în măsură să vadă imaginea radar cu care lucrează candidatul.
2. Timoneria şi postul operatorului trebuie să fie separate între ele. Acestea trebuie să fie cât mai bine izolate fonic.
3. Operatorul trebuie să fie în măsură să utilizeze cel puţin două canale VHF simultan.
4. Operatorul trebuie să fie în măsură să identifice în mod clar canalul de comunicaţii radio utilizat de candidat.
	Inspecţia vizuală a postului operatorului şi verificarea funcţionării.
	x
	x

	Nr.
	Element
	Nivelul de calitate pentru cerinţele tehnice
	Procedura de testare
	Simulator
de
navigaţie
	Simulator
de
radiolocaţie

	16.
	Post de informare prealabilă/de raportare
	Posibilitatea de a viziona înregistrarea la un post de operator sau la un post de raportare.
	Activităţile de evaluare trebuie monitorizate.
	x
	x

	Nava proprie (2)

	17.

	Grade de libertate

	Simulatorul trebuie să fie în măsură să reprezinte mişcările în şase grade de libertate.

	Gradele de libertate implementate în simulator pot fi evaluate prin observarea sistemului de vizualizare sau cu ajutorul instrumentelor. Astfel, următoarele manevre sunt efectuate cu nave mici, care se deplasează de obicei în mod mai distinctiv şi mai rapid decât cele mai mari.
· Dacă orizontul oscilează atunci când se priveşte în faţă în timpul navigaţiei în curbe, se activează mişcarea de ruliu.
· Dacă prova se ridică şi coboară cu acceleraţii longitudinale mari, se activează mişcarea de tangaj.
· Dacă afişajul sondei ultrason se modifică atunci când se navighează cu viteze mari la o adâncime constantă a apei, se activează mişcarea de ridicare. Acest test presupune modelarea efectului de squat.

	x
	x

	18.
	Grade de libertate

	Simulatorul trebuie să fie în măsură să reprezinte mişcările în trei grade de libertate.

	Trebuie evaluate gradele de libertate implementate în simulator
	
	x

	19.
	Sistemul de propulsie

	Simularea tuturor componentelor sistemului de propulsie se realizează cât mai realist posibil şi ia în considerare toate influenţele relevante.
	Sistemul de propulsie trebuie să fie testat prin manevre de accelerare şi de oprire, în timpul cărora se pot observa performanţele motorului (în ceea ce priveşte reacţia la acceleraţie) şi ale navei (în ceea ce priveşte viteza maximă şi comportamentul în timp).
	x
	x

	20.
	Dispozitive de comandă

	Dispozitivul de comandă se comportă realist în ceea ce priveşte viteza de giraţie a cârmei şi ia în considerare cele mai importante influenţe.

	Pentru a testa calitatea simulării dispozitivelor de comandă, se pot efectua diferite verificări. Se furnizează limitări în cazul în care nu este posibilă evaluarea comportamentului fără protocoale ale variabilelor de stare.
· Reacţie: dispozitivul de comandă este utilizat pentru deplasarea înainte şi înapoi. Trebuie să se verifice dacă se iniţiază modificări ale direcţiei navei.
· Viteza de giraţie a cârmei: se utilizează dispozitivul de comandă şi viteza de giraţie este observată pe afişaj. Se poate măsura dacă viteza de giraţie este realistă.
	x
	x

	Nr.
	Element
	Nivelul de calitate pentru cerinţele tehnice
	Procedura de testare
	Simulator
de
navigaţie
	Simulator
de
radiolocaţie

	21.
	Efectele apei mici
	Efectul adâncimii limitate a apei asupra consumului de energie şi a comportamentului de manevră este modelat corect din punctul de vedere al calităţii.

	Se propun două tipuri de teste care permit evaluarea calităţii în ceea ce priveşte luarea în considerare a influenţei apei mici:
Deplasare înainte în linie dreaptă: se măsoară viteza maximă atinsă în diferite adâncimi ale apei, standardizată cu viteza în apă adâncă şi reprezentată în raport cu pescajul de referinţă în funcţie de adâncimea apei (T/h). Comparaţia cu datele existente din testele de modelare oferă informaţii despre calitatea influenţei apei mici în simulare.
Cerc de întoarcere: prin comanda navigaţiei unei nave la putere constantă şi cu un unghi al cârmei de 20 ° într-o apă laterală fără obstacole, se pot înregistra valorile vitezei, unghiului de derivă, vitezei de giraţie şi diametrului cercului de întoarcere a unei nave staţionare care se întoarce în ape cu o adâncime redusă treptat.
Reprezentarea acestor date în raport cu T/h permite determinarea modului în care se modifică unghiul de derivă, viteza de giraţie, viteza şi diametrul în funcţie de adâncimea apei.

	x
	

	22.
	Influenţa curentului

	Există cel puţin două puncte de măsurare a curentului la bordul navei, astfel încât să se poată calcula momentul de ambardare datorat curentului.

	Sunt prevăzute teste pentru a verifica existenţa caracteristicii de performanţă şi luarea în considerare a acesteia în simulare:
· O navă proprie fără propulsie este plasată într-o cale navigabilă cu curent. Se observă dacă nava este luată de curent. În plus, se verifică dacă este accelerată până la viteza curentului. Dacă curentul urmează direcţia căii navigabile, se va verifica dacă nava se roteşte uşor.
· Un test de navigaţie la intrarea într-un port dintr-o cale navigabilă cu curent arată în ce măsură simulatorul calculează în mod realist un moment de ambardare generat de curentul neomogen.

	x
	x

	23.
	Influenţa vântului

	Influenţa vântului generează forţe în plan orizontal în funcţie de viteza reală şi de direcţia vântului. De asemenea, vântul generează momente de ambardare şi de ruliu.

	Se pot realiza diverse teste pentru a verifica nivelul de calitate al influenţei vântului. Pentru a putea detecta cu uşurinţă aceste efecte, se vor alege viteze relativ mari ale vântului.
Realizaţi testul după cum urmează: rulaţi un test atât pentru vânt din prova, cât şi pentru vânt lateral, la două viteze diferite ale vântului, într-o zonă fără alte influenţe decât vântul. Activaţi vântul şi observaţi comportamentul. Opriţi vântul şi observaţi din nou comportamentul. Începeţi cu o navă staţionară.

	x
	

	Nr.
	Element
	Nivelul de calitate pentru cerinţele tehnice
	Procedura de testare
	Simulator
de
navigaţie
	Simulator
de
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	24.
	Efectul malului

	Forţa laterală şi momentul de ambardare tind să se modifice în mod corespunzător în funcţie de distanţa faţă de mal şi viteză
	Pentru a verifica efectul malului în simulator, este necesară o zonă de exerciţiu care include un dig sau un zid pe o parte. Trebuie efectuate următoarele teste:
· Nava navighează de-a lungul zidului. Se verifică dacă mişcarea în linie dreaptă este afectată, dacă nava este atrasă spre zid şi dacă prova se îndepărtează de acesta.
· Se modifică distanţa până la mal sau zid şi viteza navei şi se observă modul în care se schimbă efectele.

	x
	

	25.
	Interacţiunea între nave

	Navele interacţionează între ele şi se calculează efectele realiste.

	Pentru o verificare completă a interacţiunii dintre nave, se rulează pe simulator un exerciţiu cu două nave proprii într-o apă laterală fără obstacole. Dacă acest lucru nu este posibil, testul poate fi efectuat şi cu o navă din trafic pe postul navei cu care se interacţionează. Pentru o bună evaluare a rezultatelor, cele două nave trebuie să pornească pe cursuri paralele, la o distanţă laterală relativ mică una de cealaltă.
· Atât în cazul depăşirii, cât şi al intersectării cursurilor, se va verifica în ce măsură nava proprie este supusă atracţiei şi rotaţiei.
· Se reduce adâncimea apei şi se verifică dacă efectele de interacţiune cresc.
· Se măreşte distanţa dintre nave pentru a verifica dacă efectele scad.
· Se măreşte viteza celeilalte nave şi se verifică relaţia funcţională dintre efectul trecerii unei nave prin apropiere şi viteza de întâlnire.

	x
	

	26.
	Efectul de squat

	Se modelează atât scufundarea dinamică, cât şi asieta în funcţie de viteză, adâncimea apei şi pescaj.

	Această caracteristică se testează cel mai bine într-o zonă cu apă
laterală fără obstacole şi o adâncime constantă a apei.
· În urma unei probe, trebuie să reiasă dacă caracteristica „efectul de squat” poate fi verificată cu ajutorul sondelor ultrason.
· Valorile diferite ale distanţei libere sub chilă la prova şi la pupa arată dacă se modifică asieta navei.
· Prin creşterea vitezei, se verifică relaţia funcţională dintre squat (diferenţa dintre distanţa liberă sub chilă în staţionare şi în marş) şi viteza navei.
· Se verifică dacă efectul de squat creşte odată cu scăderea adâncimii apei la viteză constantă.

	x
	

	Nr.
	Element
	Nivelul de calitate pentru cerinţele tehnice
	Procedura de testare
	Simulator
de
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	Simulator
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	27.
	Efectul de canal

	Luarea în considerare a curentului de retur. Curentul de retur nu este liniar în raport cu viteza navei
	Curentul de retur este un efect fizic introdus în simulator ca o forţă de rezistenţă care se exercită asupra anvei. Pentru a-l verifica, se plasează nava într-un canal îngust; nava se deplasează uniform, la putere constantă. Se măsoară viteza. Se măreşte puterea şi se măsoară din nou viteza. Testul se repetă în apă fără obstacole, la aceeaşi putere constantă (două niveluri). Efectul aşteptat este următorul:
· Viteza în canalul îngust este mai mică decât cea atinsă în apa fără obstacole la acelaşi nivel de putere.
· Diferenţa de viteză este mai mare la o putere mai ridicată decât la o putere mai redusă.

	x
	

	28.
	Efectul de ecluză

	Într-o ecluză, nava este supusă aceloraşi efecte ca într- un canal. Ecluza produce un efect suplimentar datorat unui curent de deplasament generat de navă, cu un factor mare de blocare la intrarea în ecluză (efectul de piston).

	Testul pentru efectul de canal evidenţiază curentul de retur. Nu este necesară repetarea testului. Efectul de piston poate fi demonstrat după cum urmează:
· Nava intră în ecluză la o viteză relativ ridicată. Nava ar trebui să întâmpine o rezistenţă suplimentară după ce a intrat în ecluză (va încetini). Atunci când propulsia este oprită, forţele de sens invers ar trebui să fie încă prezente, iar nava ar trebui să dea înapoi uşor.
· Pornirea în ecluză, cu reglaj fix al propulsiei. La ieşirea din ecluză, nava va întâmpina o forţă de rezistenţă datorată efectului de piston. După ieşirea din ecluză (nava este eliberată de efectele acesteia), forţa de rezistenţă va dispărea, fapt pus în evidenţă de o creştere bruscă şi notabilă a vitezei.

	x
	

	29.
	Eşuarea

	Eşuarea încetineşte nava şi este evidenţiată printr-un sunet, dar nu duce în toate cazurile la oprirea navei. Eşuarea este notificată operatorului.

	Pentru testarea eşuării este necesară o zonă de exerciţii cu fund plan şi cu o porţiune uşor înălţată a fundului. În cadrul acestei verificări se urmăreşte disponibilitatea informaţiilor adecvate cu privire la adâncime în simulatorul în sine, şi nu reprezentarea în sistemul de vizualizare.
La eşuarea pe o plajă, trebuie să se verifice dacă nava se opreşte complet; în caz afirmativ, se verifică dacă oprirea este bruscă sau graduală.
În timpul eşuării, trebuie să se verifice, cu ajutorul sistemului de vizualizare, modificarea planului orizontal al navei. La deplasarea pe deasupra unui fund plan în apă foarte mică, trebuie să se verifice dacă nava eşuează din cauza apupării la viteză în timp ce viteza creşte constant.
Pentru toate situaţiile de eşuare, trebuie să se verifice dacă acest incident este marcat prin emiterea unui sunet.
	x
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	30.
	Eşuarea
Ciocnirea navei - ţărm, ciocni​rea navă - navă, ciocnirea navă - pod

	Eşuarea şi ciocnirile navă - ţărm, navă- navă, navă - pod sunt notificate candidatului şi operatorului în timpul simulării.

	Inspecţie vizuală.

	
	x

	31.
	Ciocnirea navei de ţărm

	Ciocnirile navei de ţărm sunt notificate în timpul simulării cel puţin printr-un sunet. Simularea încetineşte nava. Calculul ciocnirii se efectuează folosind o formă bidimensională a navei.

	Simularea ciocnirii navei de ţărm poate fi realizată doar într-o zonă de exerciţii în care există diverse obiecte pe ţărm. Prin ciocnirea navei de diferite obiecte se poate verifica dacă simulatorul detectează aceste obiecte şi dacă reacţionează la ele.
În cazul unor tipuri diferite de obiecte, se verifică dacă există unele în cazul cărora nu apare nicio reacţie la ciocnire.
Sunetul emis în cazul unei ciocniri se verifică cu ajutorul sistemului audio al simulatorului, după caz.
Observarea ciocnirii în sistemul de vizualizare arată dacă ciocnirea se produce brusc sau dacă se simulează o zonă de dezagregare.
O ciocnire în unghi de 180 de grade la viteză mică poate arăta dacă se calculează o presiune elastică.
	x
	

	32.
	Ciocnirea între două nave
	Ciocnirile între două nave sunt notificate în timpul simulării cel puţin printr-un sunet. Simularea încetineşte nava. Calculul ciocnirii se efectuează folosind o formă bidimensională a navei.
	Cu condiţia prealabilă că nu are nicio importanţă pentru nava proprie dacă cealaltă navă de care se ciocneşte este tot o navă proprie sau o navă din trafic, se pot simula diferite ciocniri.
Se testează reacţiile pe simulator ale navei proprii la ciocnirea cu o altă navă şi se verifică dacă ciocnirea este marcată prin emiterea unui sunet.
La postul instructorului, se verifică - prin mărirea suficientă a imaginii - dacă contururile navei sunt utilizate pentru detectarea ciocnirii.
Se verifică dacă ciocnirea are loc exact în momentul în care contururile celor două nave intră în contact.
Se verifică dacă detectarea ciocnirii se face cu precizie pentru diverse nave cu forme diferite.
	x
	

	33.
	Ciocnirea navei de un pod
	Ciocnirile navei de un pod sunt detectate prin utilizarea unei valori statice a înălţimii (timonerie coborâtă, arbore coborât). Ciocnirile sunt notificate în timpul simulării cel puţin printr-un sunet. Simularea încetineşte nava.
	Pentru această verificare, în zona de exerciţii trebuie să existe un pod şi trebuie utilizată harta electronică pentru navigaţie interioară.
Se verifică dacă în timpul trecerii pe sub un pod cu distanţă liberă insuficientă se produce o ciocnire şi care sunt consecinţele pentru continuarea simulării.
Se verifică dacă este posibilă traversarea în condiţii de siguranţă prin reducerea suficientă a nivelului apei sau prin creşterea suficientă a pescajului. Acest lucru trebuie verificat şi în sistemul de vizualizare.
Sunt necesare diferite rulări ale testului pentru a verifica punctul de 
	x
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	ciocnire de pe navă, dacă există doar unul. În acest caz se poate determina, de asemenea, dacă podul provoacă o ciocnire pe axa centrală sau pe bordurile exterioare.
	
	

	34.
	Timonerie reglabilă pe înălţime

	Înălţimea de ciocnire şi nivelul ochilor sunt adaptate la poziţia punţii. Trebuie să fie disponibilă o mişcare continuă a timoneriei reglabile pe înălţime.

	O condiţie prealabilă pentru evaluarea acestei caracteristici de performanţă este disponibilitatea unei nave de navigaţie interioară tipice, de exemplu o navă cu lungime de 110 m.
Disponibilitatea generală a acestei funcţionalităţi poate fi verificată prin prezenţa unui dispozitiv de comandă pentru modificarea poziţiei punţii.
Funcţia poate fi evaluată pe punte şi trebuie să se verifice dacă pot fi alese poziţii aleatorii şi dacă mişcarea este bruscă sau se produce cu o viteză realistă.
Prin poziţionarea unei alte nave proprii în apropiere, se poate verifica dacă această funcţionalitate este disponibilă şi pentru alte nave în sistemul de vizualizare.
Se poate observa dacă luminile de navigaţie şi semnalele pe timp de zi se mişcă, de asemenea, în funcţie de mişcarea timoneriei reglabile pe înălţime a celei de-a doua nave proprii în sistemul de vizualizare.
	x
	

	35.
	Parâme

	Sistemul de vizualizare trebuie să afişeze atât dinamica navei, cât şi a parâmei (de exemplu, slăbirea întinderii, elasticitatea, masa, ruperea şi legarea de bolarzi).

	Într-o zonă de exerciţii cu zid de cheu, se va verifica amararea cu o parâmă.
Atunci când se utilizează parâma, se verifică dacă aceasta se leagă de anumiţi bolarzi.
Ruperea parâmei se verifică prin încercarea de a opri cu o parâmă nava accelerată la viteză maximă.
Slăbirea întinderii parâmei se verifică prin reducerea forţei şi a distanţei.
	x
	

	36.
	Ancore

	Ancorele pot fi lăsate şi ridicate. Se iau în calcul adâncimea apei şi dinamica lanţului.

	Funcţionarea ancorei se poate verifica într-o zonă de exerciţii cu adâncime limitată a apei şi cu o navă proprie cu una sau mai multe ancore. Este rezonabil să existe un curent constant de viteză variabilă.
Molarea şi ridicarea ancorei sunt posibile numai dacă există dispozitive de acţionare adecvate. De asemenea, trebuie să se verifice dacă există instrumente care indică lungimea lanţului.
Se verifică dacă vitezele diferă în timpul molării şi ridicării. De asemenea, trebuie să se verifice dacă se aude un sunet adecvat. Prin modificarea adâncimii apei, trebuie să se verifice dacă aceasta influenţează funcţionarea ancorei. 
	x
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	navală oscilează şi se opreşte după ancorare.
La creşterea constantă a curentului, trebuie să se verifice dacă ancora ţine pe loc nava.
Dacă nu este suficientă o singură ancoră, trebuie să se verifice dacă nava poate fi oprită cu două ancore, în cazul în care se folosesc două ancore.
	
	

	37.
	Remorcarea (opera​ţiune cu două nave)
	În timpul remorcării, se iau în calcul atât dinamica celor două nave, cât şi legarea lor prin cablu.
	Zona de exerciţii pentru verificarea funcţiei de remorcare poate fi o suprafaţă din largul mării. Pe lângă nava proprie care asigură remorcarea sau este remorcată, este necesară încă o nava (nava proprie sau navă din trafic).
Condiţia de bază pentru remorcare poate fi testată prin plasarea unui cablu de remorcare între o navă proprie şi cealaltă navă.
Dacă acest lucru nu este posibil, trebuie să se verifice dacă este disponibilă cel puţin o metodă alternativă pentru definirea unei forţe care provine de la un remorcher virtual.
Se verifică dacă cealaltă navă, utilizată ca remorcher, poate accelera nava proprie remorcată şi poate iniţia o mişcare de giraţie prin tracţiune laterală.
Se verifică dacă nava proprie utilizată ca remorcher poate deplasa şi opri cealaltă navă prin manevre adecvate şi dacă cealaltă navă poate fi întoarsă prin tracţiune laterală.
	x
	x

	Nave din trafic

	38.
	Numărul de nave din trafic
	Trebuie să fie disponibile cel puţin 10 nave din trafic.
	Testul trebuie să arate dacă se poate introduce într-un exerciţiu numărul de nave necesar.
	x
	x

	39.
	Controlul navelor din trafic
	Navele din trafic pot urma rute cu schimbarea cursului şi a vitezei în mod realist.
	Disponibilitatea funcţiilor de control trebuie verificată prin crearea unui nou exerciţiu care să includă nave din trafic.
	x
	x

	40.
	Comportamentul de mişcare
	Comportament de mişcare relativ fluid.
	Se aplică procedura de evaluare a controlului navelor din trafic.
	x
	x

	41.
	Influenţa vântului
	Navele din trafic reacţionează la un vânt dat prin afişarea unui unghi de derivă.
	Activarea vântului într-un exerciţiu trebuie să determine apariţia unui unghi de derivă la navele din trafic, unghi care se modifică în funcţie de viteză şi de direcţia vântului.
	x
	

	42.
	Influenţa curentului
	Navele din trafic reacţionează la un curent dat prin afişarea unui unghi de derivă.
	Activarea curentului într-un exerciţiu trebuie să determine apariţia unui unghi de derivă la navele din trafic, unghi care se modifică în funcţie de viteză şi de direcţia curentului.
	x
	

	43.
	Secţiunea şi dimen​siunile imaginii
	Sistemul de vizualizare permite o vizualizare circulară panoramică (360 de grade). Câmpul vizual orizontal poate fi obţinut printr-o vizualizare fixă de cel puţin 210 grade şi prin vizualizări suplimentare comutabile pentru restul orizontului. Imaginea pe verticală permite vizualizarea în jos până la apă şi în sus până la 
	Inspecţia vizuală a simulatorului pornit.
	x
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	cer, corespunzătoare vederii reale posibile de la postul obişnuit de cârmă din timonerie.
	
	
	

	44.
	Rezoluţie după frec​venţa cadrelor
	Rezoluţia afişajului corespunde rezoluţiei ochiului uman. Frecvenţa cadrelor (în mod ideal > 50 cps, redând cel puţin o imagine realistă şi fluidă) asigură o imagine fără sacadare.
	Rezoluţia trebuie verificată prin inspecţie vizuală.
	x
	

	45.
	Detalii suplimentare şi calitatea afişajului
	Nivelul de detaliu al sistemului de afişaj este superior unei reprezentări simplificate. Acesta asigură o reprezentare bună a zonei de navigaţie în toate circumstanţele.
	Modelul vizual trebuie verificat prin inspecţie vizuală.
	x
	

	46.
	Suprafaţa apei
	Valurile create de navă depind de viteza acesteia. Se ia în considerare adâncimea apei. Valurile create de vânt corespund direcţiei şi vitezei vântului.
	Inspecţia vizuală trebuie să arate dacă valurile create de navă se schimbă în funcţie de viteza acesteia şi dacă valurile create de vânt se schimbă în funcţie de direcţia şi viteza vântului.
	x
	

	47.
	Soarele, Luna, corpu​ri cereşti
	Soarele şi Luna urmează un interval de 24 de ore. Poziţiile nu corespund exact locului şi datei simulării. Cerul de noapte poate prezenta stele aleatorii.
	Inspecţia vizuală trebuie să arate dacă soarele, luna şi corpurile cereşti vizibile pe timp de zi, de noapte şi la crepuscul pot fi modificate.
	x
	

	48.
	Condiţii
meteorologice
	Sunt reprezentate straturi de nori staţionare, de altitudine. În plus, se pot reprezenta condiţii de ploaie, pâclă şi ceaţă.
	Inspecţia vizuală indică nivelul necesar de detaliere.
	x
	

	49.
	Zgomotul ambiant
	Zgomotele motorului sunt reproduse în mod realist.
	Zgomotele motorului trebuie să fie verificate în condiţii de vreme şi de mare liniştită, evaluând zgomotele pentru diverse turaţii ale motorului. Trebuie să se determine dacă sunetul motorului este audibil şi dacă nivelul volumului şi sunetul sunt adecvate.
	x
	x

	50.
	Surse externe de zgomot (de exemplu, zgomotele motoru​lui, semnalele de avertizare sonoră şi ancora)
	Semnalele sonore unice sunt redate în mod realist, dar nu pot fi localizate cu ajutorul auzului.
	Într-o primă etapă, în timoneria navei proprii staţionare, toate semnalele sonore disponibile sunt activate unul după altul. Se evaluează dacă semnalele sonore sunt realiste în ceea ce priveşte sunetul şi nivelul volumului. Într-o a doua etapă, aceleaşi semnale sonore sunt activate pe o altă navă, modificându-se distanţa faţă de această navă. Trebuie să se verifice dacă se emite semnalul sonor corect şi dacă nivelurile volumului sunt adecvate.
Toate grupurile de putere auxiliare (de exemplu, ancorele) care pot fi activate în timoneria navei sunt activate separat. Trebuie să se verifice dacă starea de funcţionare este audibilă.
	x
	

	51.
	Zgomot extern (sem​nale sonore)
	Semnalele sonore provenite de la navele vizate trebuie să fie audibile.
	În cursul unui exerciţiu, trebuie prevăzut un semnal sonor de la o navă vizată.
	
	x

	52.
	Informaţii acustice interne
	Semnalele acustice de la dispozitivele de pe punte sunt reproduse în mod realist, dar sunt redate de difuzoare amplasate pe consola simulatorului.
	Toate semnalele acustice ale tuturor dispozitivelor disponibile în timonerie sunt activate succesiv. Trebuie să se verifice dacă semnalele sunt emise de dispozitivele în sine sau de difuzoarele simulatorului şi dacă sunetele sunt realiste.
	x
	

	53.
	Audibilitate
	Operatorul poate auzi toate zgomotele provenite din 
	În cadrul unei simulări, trebuie să se verifice dacă sunetele provenite.
	x
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	timoneria navei.
	din timoneria navei sunt transmise în mod clar şi inteligibil şi dacă nivelul volumului este reglabil
	
	

	54.
	Înregistrare
	Înregistrarea sunetelor provenite din timoneria navei este sincronizată cu simularea.
	Se rulează un exerciţiu, incluzându-se comunicaţii radio şi sunete. La reluare, înregistrarea trebuie să se audă corect şi să fie sincronizată cu reluarea simulării.
	x
	

	55.
	Conformitatea
radarului
	Precizia unghiulară a relevmentului orizontal trebuie să fie conformă cu specificaţia tehnică europeană EN 302 194 a ETSI. Efectele legate de limitarea pe verticală a unghiului de deschidere sunt identificabile, de exemplu, la trecerea pe sub poduri.
	Conformitate „verticală”: simularea trecerii pe sub un pod, cu luarea în considerare a următoarelor:
· înălţimea antenei în raport cu suprafaţa apei la pescajul curent;
· unghiul de radiaţie în funcţie de fasciculul antenei şi de asieta navei;
· înălţimea podului măsurată de la marginea inferioară a podului până la suprafaţa apei.
	x
	x

	56.
	Rezoluţie
	Simularea radar trebuie să creeze o imagine radar realistă. Simularea radar trebuie să îndeplinească cerinţele din specificaţia tehnică europeană EN 302 194 a ETSI [1].
	Trebuie să se verifice dacă rezoluţia este corespunzătoare la o distanţă de 1 200 m: două obiecte cu o distanţă azimutală de 30 m trebuie să fie identificate ca două obiecte diferite.
Două obiecte aflate la o depărtare de 1 200 m în aceeaşi direcţie şi separate unul de celălalt de o distanţă de 15 m trebuie să fie identificate ca două obiecte diferite.
	x
	x

	57.
	Ocultarea provocată de propria navă sau de o alta
	Ocultarea corespunde relaţiilor trigonometrice, dar nu se iau în considerare modificările poziţiei dinamice a navelor.
	Ocultarea provocată de propria navă trebuie să fie verificată prin apropierea acesteia de o geamandură şi prin evaluarea distanţei de la care geamandura este ascunsă de prova navei. Această distanţă trebuie să fie realistă. Ocultarea provocată de alte nave trebuie să fie verificată prin plasarea a două nave pe aceeaşi direcţie. Atunci când se plasează o navă mai mică în spatele uneia mai mari, nava mai mică nu ar trebui să apară pe afişajul radar.
	x
	x

	58.
	Ecouri perturbatoare produse de mare şi de ploaie
	Reglarea filtrelor şi efectul acestora corespund amplitudinii dispozitivelor reale omologate.
	Se face o evaluare prin activarea şi reglarea filtrelor.
	x
	x

	59.
	Ecouri false
	Se generează ecouri false. În plus, frecvenţa ecourilor multiple se modifică în mod realist în funcţie de distanţă.
	În cursul unui exerciţiu cu mai multe nave vizate, ar trebui să fie vizibile ecouri false. În timpul testului, observatorul trebuie să caute interferenţe şi ecouri multiple.
	x
	x

	60.
	Adâncimea apei
	Topografia fundului apei este descrisă detaliat prin contururi şi sondaje batimetrice sau în orice altă formă cu rezoluţie înaltă, în măsura în care sunt disponibile date.
	Când nava navighează prin zona care urmează să fie testată, trebuie să se verifice dacă sonda ultrason afişează valori realiste.
	x
	

	61.
	Curentul
	Curentul poate fi definit în mod arbitrar prin câmpuri vectoriale cel puţin bidimensionale, la o rezoluţie 
	Efectul curentului trebuie verificat prin lăsarea unei nave proprii în derivă pe un râu. 
	x
	x
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	înaltă şi adaptată dimensiunii navei şi zonei de navigaţie.
	curentul într-un mod realist.
	
	

	62.
	Maree
	Datele despre maree sunt reprezentate cu o rezoluţie slabă spaţială şi/sau temporală.
	Efectul mareei asupra obiectelor plutitoare poate fi evaluat prin simularea, de preferinţă, a unui obiect plutitor mic, fără propulsie sau alte forţe care să acţioneze asupra lui (de exemplu, vânt sau parâme). Prin modificarea orei, se poate verifica dacă curentul mareic şi nivelul apei se modifică odată cu ora şi sunt realiste. Nivelul apei este vizibil în mod direct pe afişajul sondei ultrason şi poate fi înregistrat pentru o zi întreagă pentru a fi comparat cu date măsurate sau calculate.
	x
	

	63.
	Vânt
	Se pot defini fluctuaţii şi câmpuri vectoriale ale vântului, care permit modificări locale.
	Dacă este „instalat” un anemometru la bord, instrumentul de pe punte trebuie să afişeze viteza relativă şi direcţia vântului. Trebuie să se verifice influenţa diferitelor câmpuri ale vântului asupra dinamicii navei.
	x
	

	64.
	Modele 2D/3D ale obiectelor staţionare
	Înlocuirea obiectelor cu reprezentări 2D este permisă numai pentru obiectele îndepărtate, care nu sunt identificate.
	Obiectele fixe sunt observate în timp ce o navă se mişcă în întreaga zonă de simulare care trebuie validată. Se poate determina de la ce distanţă şi în ce mod se reduce nivelul de detaliere şi se utilizează modele 2D.
	x
	

	65.
	Nivelul de detaliere a obiectelor staţionare
	Este posibil un nivel bun de detaliere pentru obiectele realiste, deşi vor fi vizibile simplificări ale formei şi suprafeţei.
	Se încarcă zona de exerciţii care urmează să fie evaluată şi se setează o navă proprie. Mai întâi trebuie să se verifice dacă se identifică toate obiectele importante din punctul de vedere al navigaţiei. Peisajul trebuie să pară realist la prima vedere.
	x
	

	66.
	Modele diurne/noc​turne ale obiectelor mobile
	Pe întuneric, orice obiect poate fi iluminat. Sursele de lumină importante din punctul de vedere al navigaţiei pot emite lumină în acord cu anumite caracteristici prestabilite.
	Se încarcă zona de exerciţii care urmează să fie evaluată şi se setează o navă proprie. Ora simulării este setată la miezul nopţii. Trebuie să se verifice dacă toate obiectele importante din punctul de vedere al navigaţiei sunt iluminate în simulare la fel cum ar fi într-o situaţie reală.
În plus, trebuie să se verifice dacă sunt iluminate şi alte obiecte. Dacă software-ul simulatorului are această funcţie, instructorul porneşte şi opreşte iluminarea obiectelor vizate.
	x
	

	67.
	Modele 2D/3D ale obiectelor mobile
	Obiectele bidimensionale sunt utilizate doar în fundal (la distanţă mare), astfel încât să fie abia vizibile. În celelalte cazuri se utilizează modele 3D.
	Se încarcă zona de exerciţii care urmează să fie evaluată şi se setează o navă proprie. Se explorează întreaga zonă de exerciţii, utilizând, observând şi evaluând obiectele mobile disponibile, pentru a determina dacă au suprafeţe plane orientate spre observator.
	x
	

	68.
	Nivelul de detaliere
	În cazul unui nivel îmbunătăţit de detaliere, obiectele sunt prezentate în mod realist, dar cu forme şi suprafeţe simplificate.
	O navă proprie navighează într-o zonă de exerciţii aleasă aleatoriu. Se utilizează obiecte mobile care pot fi evaluate. Acestea trebuie să fie reprezentate într-un mod realist.
	x
	

	69.
	Setarea luminilor de navigaţie şi a semna​lelor pe timp de zi
	Luminile de navigaţie şi semnalele prezentate pot fi comutate individual, adică toate luminile şi semnalele 
	Într-o zonă de exerciţii selectată, se utilizează o navă proprie în imediata apropiere a unei nave din trafic. Pe 
	x
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	sunt stocate separat în baza de date şi sunt poziţionate în conformitate cu cerinţele navelor reale şi cu reglementările aplicabile nave utilizate.
	cât posibil, operatorul activează tot felul de semnale de zi şi lumini de navigaţie la bordul navei din trafic. Dacă simulatorul permite acest lucru, în locul navei din trafic se utilizează o a doua navă proprie. Pe cea de-a doua navă proprie se activează, de asemenea, tot felul de semnale de zi şi lumini de navigaţie. La postul de cârmă al primei nave proprii se va verifica ce lumini de navigaţie şi semnale de zi sunt vizibile pe celelalte două nave.
	
	

	70.
	Modele diurne/ nocturne
	Sursele de lumină pot lumina intermitent în funcţie de anumite caracteristici.
	O navă proprie navighează într-o zonă dată. Ora simulării este setată la 24:00. Se utilizează toate obiectele mobile care pot fi evaluate. Pe cât posibil, operatorul comută toate sursele de lumină disponibile instalate pe obiecte pentru a realiza inspecţia vizuală a acestora.
	x
	

	71.
	Reflectivitatea radar
	Ecoul din imaginea radar trebuie să fie realist şi să depindă de unghiul de vizualizare.
	Se verifică dacă obiectele reflectoare prezintă un ecou realist.
	x
	x

	72.
	Ecourile generate de valuri şi precipitaţii
	Ecourile hulei sunt înregistrate pentru modele tipice de valuri, care includ şi gama hulei marine. Ecourile precipitaţiilor trebuie să fie reprezentate în mod realist.
	Ecourile hulei trebuie să fie verificate prin activarea unor înălţimi şi direcţii diferite ale valurilor. Trebuie verificate ecourile precipitaţiilor.
	x
	x

	73.
	Valuri
	Hula şi direcţia valurilor pot fi reglate; mişcările navei sunt realiste.
	Trebuie să se verifice dacă mişcările navei se modifică în funcţie de starea mării. Direcţiile şi înălţimea valurilor trebuie să fie vizibile.
	x
	

	74.
	Precipitaţii
	Sunt disponibile toate condiţiile meteorologice (vizibilitate redusă, precipitaţii - cu excepţia fulgerelor şi a formării norilor), iar imaginea rezultată este coerentă.
	Trebuie efectuată o inspecţie vizuală pentru a verifica dacă vizibilitatea este redusă de condiţiile meteorologice.
	x
	

	75.
	Afişarea hărţilor
	ECDIS pentru navigaţia interioară în mod informare trebuie să îndeplinească cerinţele celui mai recent standard publicat de Uniunea Europeană sau de Comisia Centrală pentru Navigaţia pe Rin [Regulamentul de punere în aplicare (UE) nr. 909/2013 al Comisiei sau ECDIS pentru navigaţia interioară al CCNR ediţia 2.3 sau ediţia actualizată].
	Trebuie să se verifice dacă software-ul ECDIS este certificat şi dacă se utilizează harta electronică pentru navigaţie interioară.
	x
	

	76.
	Unităţi de măsură
	Simulatorul foloseşte unităţile de măsură pentru navigaţia pe căile navigabile interioare europene (km, km/h).
	Trebuie să se verifice unităţile afişate.
	x
	x

	77.
	Opţiunile de limbă
	Se utilizează limba de examinare şi/sau limba engleză.
	Trebuie verificată limba instrumentelor.
	x
	x

	78.
	Numărul de exerciţii
	Trebuie să existe posibilitatea de a concepe, memora şi 
	Se realizează diferite operaţiuni.
	x
	x
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	desfăşura diverse exerciţii care să poată fi manipulate în timpul funcţionării echipamentelor.
	
	
	

	79.
	Numărul de nave proprii
	Se poate activa o navă proprie diferită pentru fiecare punte.
	Demonstrarea unor exerciţii diferite pe mai multe punţi (dacă este cazul).
	x
	

	80.
	Datele memorate
	Trebuie memorate toate valorile simulării care sunt necesare pentru a reda înregistrarea acesteia, inclusiv imaginea şi sunetul exerciţiului efectuat de candidat.
	Se rulează o simulare cu înregistrare. Se reîncarcă şi se redă înregistrarea simulării pentru a verifica dacă aceasta conţine toate datele relevante.
	x
	x

	81.
	Înregistrarea exame​nului desfăşurat
	Trebuie să existe posibilitatea de a reda înregistrarea examenului în sala operatorului sau la un post de raportare. Comunicaţiile radio trebuie să poată fi înregistrate.
	Trebuie vizionată înregistrarea exerciţiului.
	x
	x


(') O navă vizată este controlată de simulator şi poate avea un comportament de mişcare mult mai simplu decât o navă proprie. 

(2) Nava proprie este un obiect al simulatorului care este controlat complet de om şi care oferă o reprezentare vizuală a scenariului.
II.  STANDARDE PENTRU PROCEDURA ADMINISTRATIVĂ DE OMOLOGARE A SIMULATOARELOR DE NAVIGAȚIE ȘI  A 

SIMULATOARELOR DE RADIOLOCAȚIE 

I.  Procedura de omologare a simulatoarelor utilizate la examenele menționate la articolul 16 alineatul (3) din prezentul ordin.
1. Entitatea care utilizează simulatoare pentru evaluarea competențelor prezintă autorității competente a statului membru o cerere de omologare:
(a)  în care precizează pentru care evaluare a competențelor se solicită omologarea simulatorului, mai exact pentru examinarea practică în  vederea obținerii  unui certificat  de calificare  în  calitate de conducător de navă (simulatorul de navigație), respectiv pentru examinarea practică în vederea obținerii unei autorizații specifice pentru navigarea cu ajutorul radiolocației (simulator de radiolocație), sau pentru ambele; 

(b)  în care se arată că simulatorul asigură respectarea deplină a cerințelor tehnice și funcționale minime menționate în standardul sau standardele relevante pentru simulatoare. 
2. Autoritatea competentă se asigură că cerințele minime specificate în standard pentru cerințele funcționale și tehnice aplicabile simulatoarelor sunt verificate în conformitate cu procedura de testare pentru fiecare element. Pentru acest exercițiu, autoritatea competentă apelează la experți independenți de entitatea care desfășoară programul de formare. Experții trebuie să consemneze verificarea conformității pentru fiecare element. În cazul în care procedurile de testare confirmă îndeplinirea cerințelor, autoritatea competentă omologhează simulatorul. Omologarea precizează pentru care evaluare specifică a competențelor este autorizat respectivul simulator. 
II.  Notificarea omologării și sistemul standardelor de calitate 
1. Autoritatea competentă pentru omologarea simulatoarelor trebuie să notifice omologarea unui simulator Comisiei Europene și oricărei organizații internaționale interesate, indicând cel puțin următoarele: 

(a)  evaluarea specifică a competențelor pentru care este omologat simulatorul, mai exact examinarea practică în vederea obținerii  unui certificat de calificare  în  calitate de conducător de navă (simulatorul de navigație), respectiv examinarea practică în  vederea obținerii  unei autorizații  specifice pentru navigarea cu ajutorul radiolocației (simulator de radiolocație), sau ambele; 

(b)  numele operatorului simulatorului; 

(c)  denumirea programului de formare (dacă este cazul); 

(d)  organismul care eliberează certificatul de calificare, autorizația specifică sau certificatul de examinare practică; 

(e)  data intrării în vigoare, a revocării sau a suspendării omologării simulatorului. 
2. În interesul sistemului de evaluare și asigurare a calității prevăzut la prevăzut la articolul 26 din prezentul ordin, autoritățile competente păstrează cererile menționate în secțiunea I punctul 1 litera (a) și documentația menționată în secțiunea I punctul 2 din prezenta anexă.
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