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Namierzenie radioelektroniczne Jeet dziedziną radio­
elektroniki zajmującą się technicznymi problemami określania 
kierunku na źródło promieniowania fal elektromagnetycznych, 
bazującą na właściwościach propagacji tych fal oraz zaeadach 
odbioru kierunkowego, Nemi-erzanie pozwala określid miejsce 
położenia urządzeń promieniujących energię elektromagnetyczną 
/nadajników radiowych, stacji radiolokacyjnych i radionawiga­
cyjnych/, zwanych źródłami rozpoznania, ich kierunek i szybkośd 
przemieszczania się, Z wojskowego punktu widzenia umożliwia to 
ustalenie dyslokacji sztabów wojsk przeciwnika, okrętów nawod­
nych i podwodnych, samolotów, sztucznych satelitów ziemi i sta­
tków kosmicznych.%■

Określenie położenia obiektów za pomocą namierzania 
radioelektronicznego wchodzi w skład przedsięwzięd rozpoznania 
radioelektronicznego, które etanowi ważną częśd walki radioele­
ktronicznej.

Mając to na uwadze, w skrypcie tym w sposób^ ogólny 
omówiono podstawowe pojęcia i zasady namierzania radioelektro­
nicznego, warunki i możliwości prowadzenia namierzania oraz 
sposoby realizacji zadań w; procesie namierzania. Szczegółowo 
natomiast przedstawiono problematykę związaną z określeniem 
dokładności umiejscowienia /lokalizacji/ źródeł rozpoznania 
radioelektronicznego.

ńf końcowej części skryptu opisano program,opracowany 
na mikrokomputer AMSTRAD 6128, który umożliwia samodzielne 
pogłębianie wiedzy związanej z problematyką namierzania radio- * 
elektronicznego oraz prowadzenie obliczeń i kalkulacji doty­
czących dokładności lokalizacji źródeł rozpoznania.

Niniejszy skrypt przeznaczony jest przede wszystkim 
dla słuchaczy pierwszych kursów AON, Może być wykorzystywany 
również w jednostkach rozpoznania i WRe WP.
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1. ZASADY MAKIEHZANIA RADIOELEKTRONICZNEGO

Namierzanie radioelektroniczne polega na lokalizacji 
pracujących środków radioelektronicznych /emitujących energię 
elektromagnetyczną/ za pomocą wyspecjalizowanych urządzeń namie­
rzających /namierników radiowych, stacji rozpoznania systemów 
radiolokacyjnych i radionawigacyjnych/. Prowadzi się je przynaj­
mniej dwoma urządzeniami namierzającymi, rozwiniętymi w terenie 
w określonej odległości od siebie, zwanej podstawą /bazą/ namie­
rzania,

.Namierzanie może byó prowadzone trzema sposobami; au­
tomatycznie, na komendę i według zadań stałych.

Namierzanie automatyczne polega na jednoczesnym określe­
niu azymutów /namiarów/ na źródło rozpoznania przez wszystkie 
urządzenia namierzające, nastrojone na częstotliwośó pracy*zródła 
rozpoznania w sposób automatyczny z wykorzystaniem EMC*

Namierzanie na komendę polega na określeniu azymutów 
na źródło rozpoznania przez wszystkie urządzenia namierzające, po 
otrzymaniu zadania /komendy/ ze stanowiska kierowania namierza­
niem lub bezpośrednio ze stanowiska rozpoznawczego w ustalonym 
momencie,

Mamierzanie według zadań atałych polega na określeniu 
namiarów na źródła rozpoznania przez urządzenia namierzające
zgodnie z wcześniej opracowanym i przekazanym harmonogramem 
zadań, ,

Procea namierzania składa się z dwóch zasadniczych 
etapów. '.V pierwszym etapie z kilku urządzeń namierzających /UN/ 
określamy namiary na pracujące źródła rozpoznania /ZRe/. W dru­
gim etapie, na podstawie uzyskanych namiarów ustalamy miejsce 
położenia tego ZRe* '

.Hamiarem nazywa się kąt zawarty między północnym kle- ' 
run em południka geograficznego, a kierunkiem na pracujące ZRę 
/linią namiaru/. Kąt określa się zgodnie z rucherj wskazówek ze­
gara. Ponieważ anteny urządzeń namierzających orientuje się wed­
ług połnooy magnetycznej, dlatego namiar określa sig w zasadzie 
jako kąt zawarty między linią namiaru a południkiem magnetycznym.

Linią namiaru nazywa sig półprostą przechodzącą przez 
urządzenie namierzające i namierzane ZRe /rys.1/. Kąt zawarty 
między liniami namiarów nazywa s i ę  kątem wcięcia.

Określenie І С С 8 położenia pracujących ZRe jest maż-
1 i w e , j e z 11X b c a s o e łn ̂ o p n c ĉ "ł' ... *-  ̂ '-P«:-lu...następujące warunki:
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i* ZRe znajdzie się w strefie słyszalności i namierzania co- 
najmlniej dwóch urządzeń namierzających, s 

2* Odbiorniki urządzeń namierzających będą nastrojone na czę­
stotliwość pracy ZRe oraz nastąpi spotkanie charakterystyk 
kierunkowych anten ZRe 1 Ш .

3e Podsystem namierzania radiowego KP traktowany jako wieloka­
nałowy system obsługi z ograniczonym czasem oczekiwania sy­
gnałów w kolejce lub podsystem namierzania radiowego UKF 
1* pokładowych SRL traktowany jako jednokanałowy system ob­
sługi z ograniczonym czasem oczekiwania sygnałów w kolejce 
będzie wolny /4 /« /5 /• -

4. Czas pracy ZRe /seansu wymiany radiowejpracy pokładowej ' 
SRL/ będzie większy lub równy czasowi obsługi zgłoszenia 
/czasowi potrzebnemu na podanie komendy, dostrojenie namier- 
nika radiowego KP, UKF lub nakierowanie anten staćjl'rozpo­
znania pokładowych SRL, dokonanie namiaru/, co umożliwi 
spełnienie warunku drugiego.

3TREFA NAMIERZANIA

K4t uttęeiftN
Uomior

T
Podstawa паіліело/о̂ х

f' /Д Namiar

Rye, 1« Ilustracja podstawowych określeń w namierzaniu
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A. bpradzenie, c z y  ZRe znajduje się w strefie jłyszalnoścl /na­
słuchu radiowego/ urządzeń namierzających, wykonuje się w sto­
sunku do wszystkich namlerników radiowych KF, UKF lub stacji 
rozpoznania pokładowych SRL danego podsystemu namierzania,

B. Sprawdzenie, ćźy ZRe znajduje się w strefie namierzania radio­
wego KP lub UKF, czy też pokładowych SRL, należy wykonać w ato- 
sunku do wszystkich urządzeń namierzających wchodzących w skład 
danego^ podsystemu namierzania, będących w gotowości nr 1, któ- * 
rym postawiono zadanie namierzenia omawianego ZRe* ^

ź r ó d ł o rozpoznahia radioelektronicznego znańuSe ai, я etre- 
fle namierzania radloewgo KF, jeżeli kąt wcięcia / Л / ,  zawarty 
pomiędzy liniami namiaru, wyznaczonymi z punktów rozwinięcia 
oonajmniej jednej pary namlerników radlonych KF na to ZRe, za» 
nierał eię będzie w przedziale od 30° do 150°. *

150° > oC > 30' 1.1

Jeżeli ten warunek nie będzie apełniony, ńe ZHa można 
okraślió tylko kierunek /azymut/ przy założeniu, że zostaną 
spełnione warunki 2,3 1 4. Hatomiast ZRe będzie znajdowało się 
w strefie namierzania radiowego UKF lub pokładowych SRL jeżeli 
ę zie spełniony powyższy warunek, a ponadto bezpośrodnla„,odle.

głosó /D^/ od:tego źródła do urządzenia namierzającegolbędzie
-nmxejaza lub róvma rnalęsymalnemu izasięgowi. rozpozhanią;-

^  <  «maxt

C. zapewnienie warunku dostrojenia urządzeó namierzających do czę.

! v c T » T  °^°^ Charakterystyk klerunkc
' no wvżeir ! ^ wszystkim /jak już stwlepdzo-

j o., czasu trwania aeansu wymiany radiowej lub czasu 
pracy pokładowej SRL.

Jeżeli czas pracy ZRe /czas oczekiwania zgłoszenia ńa ob- ■ 
Sługę - T / .będzie równy lub większy od czasu zużytego na: 
wykrycie tego ZRe w kierunku i częstotliwości, podania komendy

r a j r  namiernika /tylko'przy namierzaniu
radiowym KF_1 „KF/ 1 aokonanie namiaru /czasu obsługi zgłoszę-

- V/. „o.,,czas j„st możliwe określenie miejsca położenia



7 -
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Prawdopodobieństwo tego, że zgłoszenie, które przybyło do 
systemu, będzie w pełni obsłużone, wyraża się następującą zale­
żnością:

V • 1/
A.P - V

Л p T  n
T+TwpYn

dla Л p V

dla Л p Ä  V

gdzie:
Vs 1 — odwrotność średniego czasu obsługi zgłoszenia

' /czasu zużytego na podanie komendy, dostrojenie namieml-
ka, namierzenie/;

Ap - intensywność strumienia sygnałów napływających do syste­
mu namierzania;

^ “ średni czas oczekiwania zgłoszenia na obsługę#

Wynikiem końcowym procesu namierzania jest określenie poło­
żenia pracującego ZRe# Położenie ZRe określa się na podstawie oprą« 
cowania wyników namierzania pochodzących od dwóch lub więcej urzą­
dzeń namierzających#

Wstępne opracowanie wyników namierzania przeprowadzane jest 
przez operatora urządzenia namierzającego lub automatycznie i po­
lega na:

- obliczeniu średniej arytmetycznej wartości namiaru /jeżeli 
pomiar był wielokrotny/;,

- uwzględnieniu poprawki wynikającej z błędu systematycznego 
namierzania;

- ocenie pewności namiaru.

Wyniki pomiarów z poszczególnych UN przekazywane są do sta- 
now;lsk dowodzenia /lub kierowania namierzaniem/, w których nastę­
puje opracowanie namiarów w celu określenia położenia ZRe# Proces 
ten obejmuje następujące czynności:
- selekcję otrzymanych wyników od poszczególnych UN;
- znalezienie punktów przecięcia linii namiarów;
- określenie najbardziej prawdopodobnego położenia ZRe#

Istnienie błędów kątowych Ш  prowadzi do błędów określenia 
położenia namierzanych ZRe. Odległość między rzeczywistym położe­
niem ZRe, a położeniem otrzymanym w wyniku namierzania, nazywa '



я j f? błę^dem liniowym.
D] я określenia błędu liniowego ЛІ pojedynczego TJW, należy 

znać odległość do nomierzanego 7,Re oraz błąd kątowy Un д'Р/гуѳ, 
2 /. Pład liniowy jest równy długości łuku o promieniu R 1 wy­

nosi :
ЛІ = R A f  1.2

jeżeli Zi wyrażone jest w miarze łukowej /w radianach/ lub

= 0,0175 R A f  1.3

gdy Д 'P wyrażone jest w miarze kątowej /w stopniach/*

Rye. 2. Błąd liniowy pojedynczego namiernika

Namierzając ZRe położone w punkcie A /гуѳ,. / za pomocą dwóch 
Ш  z błędami kątowymi odpowiednio A  ̂ otrzymuje eię czwo­
rokąt КЬШ, w którego polu powinien znajdować się obiekt. Maksy­
malny błąd liniowy w takim przypadku jest równy najdłuższemu z 
odcinków łączących punkt A z wierzchołkami czworokąta*

Dla określenia błędu liniowego należy wykreślić półokrąg 
oparty na podstawie namierzania /D/ jako na średnicy. Jeżeli na­
mierzane ZRe znajduje się wewnątrz okręgu / jeżeli m <  £/, to błąd 
liniowy można wyliczyć z zależności /3 /: ^

Al =: 0,0175 ^__ r
sWd:/-foC2/ 1.4

gdzie:

A А ф -j ~ bl̂ d̂ kątowy UN /w stopniach/;
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oL -j »oC 2 - między podstawą namierzania a liniami namiaru;
D -^długość podstawy namierzania,

Z powyższego wzoru wynika, że błąd liniowy jest minimalny 
wtedy, gdy ZRe leży na okręgu /linie namiarów przecinają się pod 
kątem prostym/.

Jeżeli namierzane ZRe znajduje się poza okręgiem, to błąd 
liniowy oblicza się z zależności:

Д 1 * 0,0175
s in  S i  ̂  + B±r^2  "* 2ainoC^sinöC2COs/oL^+ot2/
------- -------- ------ -— ----- -— ---------  1.16

sin /ot̂

/

Rys* 3. / Błąd liniowy przy namierzaniu dwoma Ш

Przy namierzaniu ZRe w punkcie A /rys. 4 / za‘pomocą trzech
UN otrzymuje się trójkąt błędu KLM. Jako miejsce położenia ZRe 
przyjmuje się środek ciężkości trójkąta. Jednakże namierzany obie­
kt nie zawsze musi znajdować się wewnątrz trójkąta błędu, a pole 
trójkąta nie świadczy o dokładności namierzenia /3/, Oznacza to, 
że ocena dokładności określania położenia ZRe powinna być dokonana 
za pomocą teorii błędów.
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Rys. 4. Przecięcie się^linii namiarów trzech UN

Ponieważ błędy namierzania uwarunkowane są z reguły wpły­
wem wielu czynników losowych, to spełhiadą one założenia teorii 
błędów, która bazuje na teorii prawdopodobieństwa. Zastosowanie • 
teorii błędów pozwala określić dokładność namierzania.

Z doświadczenia wynika, że błędy kątowe namierzania podle­
gają rozkładowi normalnemu. Gęstość prawdopodobieństwa błędu ką­
towego opisana jest zależnością;

■A'9/ =
К
fit 1.6

gdzie:

współczynnik dokładności namierzania, zależy,od błędu 
. średniokwadratowego i jest równy;

К = ^
^ /stopnie/

8i /rad/
1.7

Jest on jednocześnie miarą jakości namiernika z punktu 
widzenia zapewnienia określonej dokładności namierzania. 

Na rysunku 5 przedstawione są krzywe rozkładu normalnego 
dla dwóch wartości błędu średniokwadratowego 6 . Widać, że przy 
dużym współczynniku dokładności namiaru mniejsze jest prawdopodo- 
'bleństwo wystąpienia dużych błędów kątowych.
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Rys* 5« Krzywe rozkładu iioriiialnê ô błędóvv iiafiiierzania

Jeżeli gęstość prawdopodobieó.'5t;wa scałkuje się w zadanych 
granicach błędu kątowego , to otrzyma się prawdopodobieństwo 
tego, że namiar nie będzie obarczony błędem większym odA'f^, co
jest miarą pewności namierzania P .e

Pe = / PÄ'f/'dAf 1.8
-A'P1

Ponieważ błędy kątowe mogą być różne, dlatego za pomocą 
teorii błędów należy wyznaczyć najbardziej prawdopodobny punkt 
położenia ZRe oraz określić rejon, w granicach którego powinno 
znajdować się ZRe z zadanym prawdopodobiństwem Pc.

Rozpatrzmy ogólny przypadek namierzania ZRe położonego w 
punkcie 0 /rys*^ / za pomocą urządzeń namierzających P , Pp,,..

Pĵ  z błędami kątowymiA f ̂ , д f namiary Ѳ , Ѳ
• •• obarczone są błędami średniokwadratowymi ^ , ę .. ß .
Z powodów błędów kątowych linie nie przecinają się w Jednym pun­
kcie, lecz tworzą wielobok. Liczbę wierzcnołków wieloboku oblicza 
się ze wzoru:

ni
1.9



Pn

Rys, 6. Namierzanie za pomocą wielu UN

Ha rysuiLku 7 przedstawiona jest iinia namiaru jednego 
/j-tego/ UH. Początek ukiadu współrzędnych przeniesiony jest do 
PunKtu 0 rzeczywistego położenia ZBe., Oś 0^ skierowana jest wzdłuż 
r wnoleznika, a oś 0^ - wzdłuż południka przechodzącego przez
punkt 0, Błąd liniowy Ш  P. wynosi

c)

^"j = «j^fj
gdzie: ~ odległość między 0 i p.

M

a namiaru J~tegG Ü1T
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Jeżeli w rezultacie naniesienia linii namiarów na mapie, 
za miejsce położenia radiostacji wybrano punkt S o współrzędnych 
x,y położony w odległości r^ od linii namiaru P^M, to dla r^ 
można napisać:

rj “ ^^J " ^ + у sine^ m o

prawdopodobieństwo tego, że odległość od punktu 8 do linii
namiaru P.И zawiera się w przedziale od r. do r .-fdr. określona 

V Ü 3 0
Jest zależnością:

exp/-
2« J

d
1.11

gdzie: ву s - odchylenie średniokwadratowe linii namiaru
od rzeczywistego położenia ZRe.

, Analogiczne wyrażenia można napisać dla pozostałych linii 
namiarów* Wielowymiarowe prawdopodobieństwo tego^ że punkt poło­
żenia ZRe /8/ znajduje się od poszczególnych linii namiarów wycho­
dzących z punktów Р.^»Р2 #»**Р^^ w odległościach odpowiednio od r^ 
do r̂ i+dr.̂ » od rg do r24>dr2t«** od do r^^+dr^ Jest równe:

/r^,r2»...rydri,dr2f...drn ' /2iT/“/ 2 g ^ *

• esp
 ̂i  oosê -ł-y SlnѲ^/^

- 2“̂  «к

1.12

dr^»dr2,...dr^

Współrzędne /xQiy^/ najbardzej prawdopodobnego punktu położenia 
ZRe można wyznaczyć z warunku maksimum wyrażenia 1.12 lub mini­
mum potęgi e w tym wyrażeniu. W rezultacie otrzymuje się:

n

у r ̂/Ósin9 .|4>Ccose

ACS— J=1
2 “ 

®d
n

■^1 V rj/-Asln0^+Bcos0^/

к 1

J

1.13

1.14

gdziet
As

Y% O
Г-* СОѲ^Ѳ. ^  Sine^-COSÖ,

-  ł B = ^  ^ ^
k=1 JS

ł C
“ Sin^e,

k=1 Bf
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Punkt о współrzędnych Jest najbardziej prawdopodobnym
punktem położenia ZRe i nazywa się środkiem prawdopodobieństwa/? /, 
Można wykazać» że środek prawdopodobieństwa pokrywa się z środkiem 
ciężkości figury ABCDEF /rys. 6 /, w wierzchołkach której umie­
szczone są masy Współrzędne środka ciężkości oblicza się z
zależności:

n n

■1=1 k=1
n

H  Z! “jk
j=1 k=1

1.15

n n
Z  Z  ^jk “jk
ja1 k=1_________

nnz z
j=1 кГі

mjk

gdzie:

^jk’̂ jk "* współrzędne punktu przecięcia linii namiarów od 
urządzeń namierzających i 

“jk " w punkcie przecięcia linii namiarów od Ш

Współrzędne punktu przecięcia linii namiarów od ÜN Pj i okre­
śla się z układu równań tych linii: ^

+ * sinej = o 1 . 1 7  .

^  “■ X cos0j^ + X sin0^ я o 1«1Ѳ

Rozwiązanie układu równań daje w rezultacie:

^1^^ sine.̂  " ^ ^ ,1 

sin /ê -ejj./ 1 .20

уJk
co80.̂  cosQ]̂

sin /0j-ejj./

Masę njjj « punkcie przecięcia oblicza się z wyrażenia:

sinico
mjk 7^

iik

1.21

1.22
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gdzie:
d  jk kątem pod jakim przecinają się linie namiarów od

UN i i jest równy

Dla dwóch UN najbardziej prawdopodobne położenie ZRe pokrywa się 
z punktem przecięcia namiarów. Dla trzech UN masyUmieszczone w 
wierzchołku trójkąta błędów są równe odpowiednio:

sinket
1̂2 — 2— 2"

<  4
12 sin̂ oC

; m13 ЁГ4li
2sin cC

; m23
^2 4

lub

■ *̂ 12 ~ ^ 5 s in  ^ 2  ̂  ̂ “  ®2  ̂2 ^13  ̂ ^̂ 23 ”  ^1  ̂ 1 ^23

Graficzne określenie najbardziej prawdopodobnego położenia 
ZRe przy trzech UN polega na znalezieniu punktu przecięcia pros­
tych poprowadzonych z wierzchołków trójkąta błędów, które dzielą 
przeciwległe boki na odcinki odwrotnie proporcjonalne do mas w 
wierzchołkach /rys. 8 /•

15

/

\ / 
. '‘/s

/ \

co

f^s. 8. Wyznaczauiie środka ciężkości trójkąta

Jak już wspomniaino, ZRe nie musi znajdować się wewnątrz fi­
gury utworzonej przez przecinające się linie namiarów. Z tego 
względu celowym jest wyznaczenie rejonu, w obrębie którego znaj­
duje się ZRe z zadanym prawdopodobieństwem.

Jeżeli początek układu współrzędnych przeniesie się do 
punktu najbardziej prawdopodobnego położenia ZRe /x^,y^/, to pra­
wdopodobieństwo tego, że ZRe znajduje się w dowolnym punkcie o 
współrzędnych x,y oblicza się z zależności:



-  16 ~

” 4/Ax^-2Bxy+Cy^/ . .
/x,y/d xd y “  2 jT ®  ̂ / cixdy 1.23

Z powyższego równania widać, że przy zmianach x lub у zmienia sif 
wykładnik potęgi liczby e, a zatem zinienia się również prawdopodo­
bieństwo P, ^

Aby wyznaczyć obszar, na granicy którego prawdopodobieństwo 
P jest jednakowe, należy założyć, że stały jest wykładnik potęgi. 
Oznaczając .ten wykładnik przez - ^ k^, otrzymuje się równanie:

1*24Ax^ - 2B + Cy^ =xy "“o

które jest równaniem elipsy. Oznacza to, że rejon prawdopodobnego 
położenia ZRe ograniczony jest elipsą, której środek pokrywa się 
ze środkiem prawdopodobieństwa.

Prawdopodobieństwo tśgo, że namierzany obiekt znajduje się 
wewnątrz elipsy o zadanej wartości«K^, otrzymuje się przez obli­
czenie całki powierzchniowej w granicach obszaru elipsy S :

= J jf  e ~ ?/Ax^-2Bxy+Cy^/l dxdy 1.25

Po rozwiązaniu całki otrzymuje sięs

P = 1 _ e 1.26

przy czym Kg jest miarą dokładności namierzania zależną od P .
Ѳ

Kg = f-2 ln/l-P„/
1.27

Ze wzrostem Kg .wzrasta pole elipsy, a zatem wzrasta również pra-
wdopodobieństwo p , /

W celu obliczenia długości osi elipsy należy układ współrzę- 
nyo pokryć z osiami. Równanie elipsy przyjmuje wte^y postać:

y2 2 ' .-o + = K^ , : / ;
1.28u o

Sipsy"'”  ̂ są''Odpowiednio długościami dużej i małej półosi
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Wzory dla obliczania półosi elipsy są następujące:

= *j-in/1-P^/ І А  -t- G Ч- i/A~G/^
i|ac-

+4-.B'

In /1-Р / A-bG -  1 /A ~ G A  -f-

i

1.29

1.30
lAG - B"*

Kąt f  zawarty między dłuższą osią elipsy a południkiem określa 
się w zależności:

t r = A-c- ѴА-С/KI “ 1.31

Znając wielkości a i b można obliczyć povvierzęłinię elipsy
ze wzoru;

1.32

Z przedstawionej analizy należy wyciągnąć następujące wnioski:
1. Błędy liniowe'namierzania mają rozkład eliptyczny,tzn. 

przy dużej liczbie namiso?ów linie przecinają się wewnątrz 
obszaru ograniczonego elipsą;

2. Gęstość prawdopodobieiastwa przecięcia się linii namiarów
maleje przy oddalaniu się od punktu rzeczywistego położenia ZRe.

3* Powierzchnia elipsy przy zadanym prawdopodobieństwie P oraz0
dokładności namierzania К zależy od odległości ZRe od urządzeń 
namierzających oraz kąta przecięcia się linii namiarów.

4. Duża półoś elipsy charakteryzuje maksymalny błęd liniowy 
namierzania.

Jak z powyższych rozważeń wynika, dokładne określenie współrzędnych 
punktu położenia ZRe wymaga szeregu skomplikowanych obliczeń, 
co zajmuje dużo czasu, a ponadto zachodzi możliwość pomyłki w 
obliczeniach. Z tego względu do tych obliczeń należy wykorzystać 
EMC. Do pamięci EMC należy na stałe wprowadzić współrzędne punktów 
położenia UN wraz z poprawkami na deklinację i uchylenie magnety­
czne. Zadanymi parametrami powinny być również błędy kątowe namier- 
ników / Ш /  oraz maksymalna dopuszczalna wartość błędu kątowego na­
mierzania. Po wprowadzeniu do maszyny wartości azymutów otrzymanych
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z UN, następuje obliczenie współrzędnych najbardziej prawdopodo­
bnego punktu położenia ZRe oraz dłu^^osci osi i położenie elipsy 
prawdopodopieństwa. Po obliczeniu tych danych zachodzi konieczność 
wyliczenia błędów kątowych popełnionych przez poszczególne UN oraz 
porównanie ich z wartością zadaną. W trakcie obliczeń istnieje 
możliwość eliminacji tych namiarów, dla których błąd kątowy jest 
zbyt duży, lecz liczba namiarów wziętych do. obliczeń nie może być 
mniejsza od 3 - 4.

Przykład algorytmu opracowania wyników namierzania ilustru­
je rysunek 9 . Program wyznacza położenie ZRe we współrzędnych
geograficznych na podstawie azymutów magnetycznych określonych 
przez UN /3 /,

Dane początkowe algorytmu stanowią: liczba UN /п/ w systemie 
namierzania; współrzędne geograficzne punktów położenia ÜN /^ - 
szerokość geograficzna, ^ - długość geograficzna/; wartość dekli- " 
nacji magnetycznej / 8 /  dla punktów położenia UN; śródniokwadrato- 
wy błąd kątowy UN /6f/; maksymalny dopuszczalny błąd kątowy namie­
rzania  ̂ minimalna liczba namiarów /Hq/ t która powinna być
uwzględniana w obliczeniach.

Algorytm opracowania wyników obejmuje następujące etapy:
- wprowadzanie azymutów pomierzonych przez poszczególne UN;

obliczanie współrzędnych punktów przecięcia się linii namia­
rów;

- obliczanie współozynnikó* Wagowych /шав/ punktów przecięciał 
wyznaczanie położenia środka ciężkości figury utworzonej przez 
linie namiarów;

- obliczenie błędu liniowego poszczególnych namiarów;
- obliczenie błędów kątowych popełnionych przez UN.

Jeżeli błędy kątowe nie przekraczają zadanej wartości dopu- 
szczalne j to wyznaczone położenie środka ciężkości stanowi
najbardziej prawdopodobny punkt położenia ZRe. W przypadku, gdy 
błąd kątowy namiarów przekracza wartość dopuszczalną, należy wy­
eliminować ten azymut, dla którego błąd kątowy jest największy 
i powtórzyć proces obliczeń.^Eliminację namiarów należy.zakończyć 
wtedy, gdy ich liczba osiągnie założoną wartość n . Wyznaczone 
położenie ZRe we współrzędnych geograficznych może być również 
przedstawione we współrzędnych prostokątnych płaskich, co ułatwia 
nanoszenie położenia na mapie topograficznej.
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Hys. 9. Algorytm opracowania wyników namierzani;
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2 .  O P IS  РНООадыи "NAW IKUZANIlä RADIOiüLiärCTHONICZNß"

Program ’’Namierzanie radioelektroniczne” opracowano w ,ję2y-» 
ku programowania BASIC na mikrokomputerze AMSTRAD 6128. 
Umożliwia on samodzielne pogłębianie wiedzy związanej z proble­
matyką namierzania radioelektronicznego oraz prowadzenie obli­
czeń i kalkulacji dotyczących dokładności umiejecowienia źródeł 
rozpoznania radioelektronicznego.

Program składa eię z trzech części. Pierwsza część programu 
zawiera ogólne zasady namierzania, definicje i określenie zwią­
zane z namierzaniem, w drugiej części programu zawarte są za­
leżności matematyczne i wykresy umożliwiające obliczanie błędów 
namierzania dla jednego, dwóch i więcej urządzeń namierzających. 
W częóci trzeciej programu przedstawione zostały przykłady obli­
czania błędów namierzania i związane z nimi zależności matema­
tyczne.

Program zawiera następujące opcje: /
1• Zasady ogólne namierzania 
2. Wykreślanie strefy namierzania 
3* Sposoby namierzania 
4* Dokładność namierzania
5. Błąd liniowy jednego namiernika
6. Błąd liniowy dwóch namierników
7. Błąd liniowy trzech namierników
Ѳ. MBtematyozna metoda określania błędów liniowych 
9* Instrukcja obsługi programu

OBSŁUGA PROGRAMU '

1. Kryptonim programu na dyskietce - MAMIAIi.BAS.
2. «prowadzenie programu do pamięci mikrokomputera naatępuje

z poziomu interpretera języka BASIC instrukcją - R[ra"tlAKIAR.BAS"
3. Го ukozaniu aię strony tytułowej przejście do menu programu 

naetępuje po wciśnięciu klawisza z literą "S".
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4. Wybór opcji programu realizowany jest przez wciśnięcie 
klawisza z numerem danej opcji, zamieszczonym w menu 
programu.

5» Przejście do kolejnych zadań lub części programu następuje 
przez wciśnięcie klawisza z literą ”K".

6* Wprov»adzanie danych wejściowych do programu odbywa aię 
bezpośrednio z klawiatury mikrokomputera, zgodnie z pole­
ceniami wyświetlanymi kolejno na ekranie monitora.

7m Wciśnięcie klawisza z literą ”P” powoduje powtórzenie 
obliczeń w przykładach 1 lub 2, z nowymi danymi wejścio­
wymi.

8. Przy wprowadzaniu kilku danych liczbowych Jednocześnie 
należy każdą z nich rozdzielid przecinkiem, a następnie 
wcpsnąó klawisz RETURN,.
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UŚMIERZANIE RADTOELFKTHONICZME 
10 SYMBOL AFTER 230 
15 SYMBOL 232,0,1,2,4,14,4,24,24 
20 SYMBOL 254,0,0,124,126,127,63,0,0 
25 SYMBOL 255,0,0,0,0.248,252,254,240 
30 ' RYSOWANIE SZACHOWNICY I NAMIERNIKOW

Zełączni.к nr 1

:б: INK 3,11:M0DE 1

WARSZAWA 1988

40 BORDER 1 Од INK 0, Од INK 1 , 2 4 д Ш К  
45 ORIGIN 0,0,0,640,0,98:CLG 3

50 FOR f=-300 TO 940 STEP 50дМ0ѴЕ 320,200:DRAW f,0,2ÄNEXT 
55 f=104:s=2

60 MOVE 0,fдDRAWR 640,0:f=f-s;з=5+2дIF f >0 THEN 60 
65 ORIGIN 0,0,0,640,96,400

70 V
75 =■ WYPISYWANIE NAPISÓW
80 '

85 RESTORE ІбОдРЕМ 1:LOCATE 1,2 
90 PRINT" KATEDRA TAKTYKI WOJSK ОРК"

100 LOCATE 1,24дPRINT" Autor - Z.GROSZEK 

105 LOCATE 17, 19д PRINT CHR$ (244) д LOCATE 17, 18д PRINT">; " д LOCATE 23, 19: PR 
INT C H R $ (244)дLOCATE 23,18:P R INT"x":LOCATE 20,19:PRINT CHR$(23 
3):LOCATE 20,18:PRINT C H R $ (232)

110 R=100:P0R A=1 TO 360^X = R ł C O S (A ) :Y=R#SIN(A):PLOT 3 1 2 + X ,192+Y:NEXT 
115 ORIGIN 0,0,0,640,0,400

120 READ n*:y=4:G0SUB 145:READ n$:y=6:G0SUB 145:READ n^:y=8:G0SUB 145 

125 FOR i=l TO 18

130 LOCATE i , H : P R I N T "  " ; CHR$ (254) ; CHR$ (255)
135 FOR j=l TO 50:NEXT:NEXT _ .
140 GOTO 175

145 FOR i=l TO 37;LOCATE i,у :PRINT MID*(n$, i , 1);C H R $ (254);C H R $ (255)
150 FOR J=1 TO 50:NEXT:NEXT 
155 LOCATE 37,у :P RINT" ":RETURN
160 DATA "

165 DATA " PROGRAM

170 DATA " NAMIERZANIE RADIOELEKTRONICZNE "

175 PLOT 320,226;DRAW 325,233,1;DRAW 325,229;DRAW 330,233;PLOT 
rDRAW 325,219:DRAW 325,223;DRAW 330,219

180 FOR i=l TO 500:NEXT,i:PLOT 264,120;DRAW 320,228:PL0T 360,1:
320,228

250 GOSUB 5590:G0SUB 5420:G0SUE< ^'УбО ^
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260 MÜDE 1:BÜRDER 13:INK 0,13;INK 1^0:INK 2,1:INK 3,6;PEN 1 

280 ' ÜBSL*.bA PROGRAMU
290 CLS;LOCATE 10,1;PEN 3;PRINT "OBSDUGA PROGRAMU"
300 LOCATE 1,3:PEN 1:PRINT "POLECENIA DO WYKONANIA PODAWANE SA* U 
DOI U EKRANU."

310 LOCATE 1,6;PRINT "Np.(K-kont) - w c K n i C c i e  klawisza К powo­
duje realizacje kolejnych zada> przez mikro

komputer."

320 LOCATE 4,9:PRINT " (S-spis) -wci<niCcie klawisza,3 powo­
duje wywołanie spisu tre<ci 2 kt@rego mo'-na w

•'■'Cdane zagadnienie."
ooo LOCATE 4,14:PRINT " (P-powt) -wci<niCcie klawisza P po

uzyskaniu wyniku w przy- kładzie 1 lub 2 ,
umo'Mi- wia powtUrzenie przykła- du z n

owymi danymi."
340 GOSUB 5760

370 MODE 1;B0RDER 13:INK 0,13;INK 1,0;INK 2,1;INK 3,6;PEN 1 
380 CLS:LOCATE 14,1;PEN 3;PRINT "SPIS TREŚCI"

390 LOCATE 3,5; PEN 1; PRINT "1.0BS3 UGA PROGRAMU................1": LOCATE
3,6;PRINT "2.ZASADY OGOLNE NAMIERZANIA.....2":LOCATE 3,7:PRINT
"3.WYKREŚLANIE STREFY ............ З"

400 LOCATE 3,8;PRINT "4.SPOSOBY NAMIERZANIA............ 4";LOCATE 3,9;PR
INT "5.D0K3ADNOSC NAMIERZANIA.........5";LOCATE 3,10:PRINT "6 В
>AD LINIOWY 1 NAMIERNIKft.....6":L0CATE 3,II = PRINT ■■7.B>AD LINIOWY 2 Nft
MIERNIKÓW____7"

410 LOCATE 3,12;PRINT "S.BłAD LINIOWY 3 NAMIERNIKOW____8";LOCATE 3 13;
PRINT "9. MATEMATYCZNA METODA OKREŚLANIA"; LOCATE 5,14:PRINT "B3- 
EDOW LINIOWYCH. ........... . 9"

420 LOCATE 2,15;PRINT "10.PRZYK3AD 1 ...................... 10";L0CATE 2 16
: PRINT "11.PRZYK3AD 2 ......................1 1 " ’

4-0 LOCATE wi,.l4;FEN 2; PRINT "СО WYBIERASZ ?"; LOCATE 20,24; INPUT"" NR

440 ON NR GOSUB 270, 6S0,910, 1270,. 1420, 1360. 2170,2920, 3400,4200,4560, 51
oO

450 GOSUB 5760: nr==nr + l; GOTO 440 
460 GOSUB 5760

Ó90 " ZASADY OGOLNE NAMIERZANIA

7U0 CLS;LOCATE 9,1;PEN 3;PRINT "ZASADY OGOLNE NAMIERZANIA"
710 LOCATE 3,3;PEN 2;PRINT "Namierzanie"

7^U LOCATE 15,3:PEN 1;PRINT "radioelektroniczne polega"
730 PRINT "na lokalizacji \n§deł rozpoznania.

Prowadzi sie je przynajmniej dwoma na-m 
lernikami /stacjami/ rozwiniCtymi w te-renie w określonej odległości o> 
d siebie.
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740 LOCATE 3,10: PRINT “ОсИедЗо :' ta,2wana"
750 LOCATE 22,10:PEN 2;PRINT "ЬагС /podstawC/ na-"’
760 LOCATE 1,11:PRINT "mierzania":LOCATE 11,11:PEN 3;PRINT "/B/"
770 LOCATE 15,11:PEN 1:PRINT "jest uzale'niona od glCbo-"
775 LOCATE 1, 12: FRINT"ko<ci i zalp'^onej dok]adno<cl lokal iza- cji."
780 LOCATE 3,14:PRINT "Doküadno< ' lokalizacji zalety od war-"
790 PRINT "to<cl":LOCATE 7,15:PEN 2:PRINT " kCta wcitcia":LOCATE 20,15 
:PEN 3:PRINT "/5/":PEN 1:PRINT "

Największe dokDadnos-' uzyskuje si C przy 5=90 stopni, zaK gra 
nicznymi warto<ciamisC 30 i 150 stopni."
800 LOCATE 21,19:P R INT "Na tej podstawie":PRINT "okre<la sit gDtboko<' 
rozpoznania,czyli":PEN 2:PRINT "streft namierzani a"iLOCATE 19 /

,21:PEN IrPRINT ",kt@rC okre<la okrCg":PRINT "o promieniu R r@wnym":LD 
CATE 22,22:PEN 2:PRINT "bazie namierzania"
BIO LOCATE 1,23:PEN 3:PRINT "/В/.":PEN 1 
820 GOSUB 5760 
830 ’
840 - ZASADY OGGLNE NAMIERZANIA CZ.2
850 CLS:LOCATE 1,6:PRINT " Kierunki":LOCATE 12,6:PEM 2:PRINT "/linie
namieru/":LOCATE 28,6:PEN 1:PRINT "na pracujCce"
860 PRINT "\ri3dja okre<la sit za pomocC namierni- k®w, stacji rozpozn 
ania systemów radio- lokacyjnych, innych urzCdze> kt®re maJC a 
nteny kierunkowe i umo'^liwiaJC odczy- .tywanie namiaru"
870 LOCATE 17,11:PEN 2:PRINT "/azymutu/."
880 LOCATE 3,15:PRINT "Namiarem":LOCATE 12,ISiPEN 1:PRINT " nazywamy d 
odatni kCt":LOCATE 35,15:PEN 3#PRINT "/0/"*PEN IsPRINT "zawart 
y. pomitdzy kierunkiem рбЭпосу a kierunkiem na namierzone \r®d3D."
890 GOSUB 5760

900 ' **********t* t* t*$t**$**imit t t t$$$t
910 ' WYKREŚLANIE STREFY NAMIERZANI^
920 BORDER 13:INK 0,13:INK 1,0:INK 2,1:INK 3,6:CLS:LOCATE 6,1:PEN 3iPR
INT "WYKREŚLANIE STREFY NAMIERZANIA":PEN 1
930 LOCATE 25,3:PEN 2:PRINT " L E G E N D A  :":PEN 1
940 LOCATE 27,5:PRINT "A -namierniк"
950 LOCATE 27,7:PRINT "C —namierniк " L'
960 LOCATE 27,9:PRINT "B -baza" •
970 LOCATE 27,11:PRINT "Z -\r0d]o"
980 LOCATE 27,13:PRINT "AZ -linia" ^
990 LOCATE 31,14iPRINT "namiaru X"
1000 LOCATE 27,16:PRINT "CZ -linia"
1010 LOCATE 31,17:PRINT "namiaru Y"
1020 LOCATE 27,19:PRINT "01 -namiar z A"
1030 LOCATE 27,21:PRINT "02 -namiar z C"
1040 LOCATE 27,23:PRINT "5 -kCt"
1050 LOCATE 31,24:PRINT "wcitcia"
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1060 MOVE 137,33,IsDRAW 143,33:DRAW 140,39:DRAW 137,33:M0VE 140,35:F1L 
L 3;M0VE 317,33:DRAW 323,33:DRAW 320,39:DRAW 317,33:MOVE 320,3.
5:FILL 3 ^
1070 LOCATE 9,24: PRINT "A": LOCATE 21,24:PRI>v|T "C"
1080 GOSUB 5760
1090 MOVE 140,35:DRAW 320,35:LOCATE 15,24:PRINT "B”
1100 GOSUB 5760

1110 MOVE 240, 185,2: DEG: FOR i=55 TO 63:DRAW COS (i )♦ 180+140, SIN <1 )* IBO-»- 
35:NEXT i:MOVE 2<0,196:DEG:FOR i=117 TO 123:DRAW C O S (i )*180+32 .
0, SIN (i ) зКіеО+ЗЗ: NEXT i ‘
1120 LOCATE 15,12:PRINT "O" • ''

1130 MOVE ‘320,35:DEG:FOR i=300 TO 360:DRAW COS(i)*180+230,SIN<i)f 180+1 
91:NEXT:DEG:FOR 1=0 TO 240:DRAW C O S (i )*180+230,S I N (1)»180+191 * 
NEXT:MOVE 320,35:F0R 1=60 TO 120:DRAW C O S d )*180+230,SIN(i)*180-121iNE 
XT

1140 MOVE 230,191:DRAW 103,318, 1:LOCATE l<ą,7:PRINT "R=B”
1150 GOSUB 5760 ,

1160 MOVE 227,326,3:DRAW 233,326:DRAW 230,332:DRAW 227,326:LOCATE 16,5 
:PRINT "Z”
1170 GOSUB 5760
1180 MOVE 140,35:DRAW 230,329:DRAW 320,35
1190 LOCATE 11,14:PRINT "X":LOCATE 19,14:PRINT "Y”

1200 MOVE 217,286:DEG:FOR 1=253 TO 287:DRAW C O S (1)*80+230,SIN(i)*80+32 
9:NEXT:LOCATE 15,8:PRINT "5"
1210 GOSUB 5760

1220 MOVE 140,35,1:DRAW 140,120:MOVE 320,35:DRAW 320,120:LOCATE 9,17:P 
RINT "N":LOCATE 21,17:PRINT ”N"

1230 MOVE 154,78,3:DEG:FOR 1=73 TO 90:DRAW C O S d >*80+140,S I N <1)*80+35: 
NEXT:MOVE 307,78:DEG:FOR 1=106 TO 230:DRAW C O S d )*80+320,SIN(i 
) *80+35: NEXT: MOVE 392, 1: DEG: FOR 1=335 TO 360:DRAW C O S d )  *80+320, SIN d )  
*80+35:NEXT ' '

1240 MOVE 400,35:DEG:FOR 1=0 TO 90:DRAW C O S d >*80+320,S I N d )*80+35:NEX 
T:LOCATE 11,21:PRINT ”01":LOCATE 18,21:PRINT ”02"
1250 GOSUB 5760 /
1260 ' *♦*♦**♦*****♦***********♦♦♦»#»,##

1270 ' SPOSOBY PROWADZENIA NAMIERZANIA

l-:80 CLS:LOCATE 5,1:PEN 2:РГ^ШТ "SPOSOBY PROWADZENIA NAMIERZANIA":PEN

1290 PRINT " ' к.  ̂ .Namierzanie prow
adz i si С .trzema sposo-baml:

- automatycznie _ komencK
- wg. zada> stałych"

1300 PEN 3:PRINT " NAMIERZANIE AUTOMATYCZNE"
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ІЗІи LOCATE 26,8;PEN 1:PRINT "-synchroniczne"
1320 PRINT "polega na Jednoczesnym okreClaniu azymu-t@w na \r@d3o roz 
poznania przez wszyst-kie namierniki, кіѲге nastraJC siC na 
czCstotliwo<' robocze \r@dDa rozpoznaniaprzy pomocy specjalnej aparatu 
ry."

1330 PEN PRINT " NAMIERZANIE NA KOMENDE"
1340 LOCATE 25,14:PEN 1:PRINT "polega na okre-"
1350 PRINT "'laniu azymut@w na \r@d3o rozpoznania przez wszystkie na 
mierniki po otrzymaniuzadania stanowiska kierowania namie­
rzaniem lub bezpośrednio ze stanowiska rozpoznawczego."
1360 PEN 3:PRINT " NAMIERZANIE WED>UG ZADAŃ STAJYCH"
1370 LOCATE 35,20:PEN IsPRINT "polega"

I08O LOCATE 1,21:PRINT "na określaniu azymut@w na \r@d3o rozpo—"5 
1390 PRINT "znania przez wszystkie namierniki zgo-dnie z wcześniej o 
pracowanym harmonogra-mem /zadaniem/."
1400 GOSUB 5760

1410 ’ * * * t t t * * t * t t t * t * * t t t t * t * * t * t * t $ t t
1420 ' D0K3ADN0SC NAMIERZANIA

1430 CLS':L0CATE ł0,liPEN 3:PRINT "D0K3ADN0SC NAMIERZANIA"
1440 PEN U P R I N T  •' ' Dok3adno<-

określania wsp@3rzednych rozpoznawanych \r@de3 zale-"y odj "

1450 PRINT " -możliwości technicznych namiernik0w; -rozmieszczenia 
ich w terenie; -warunków propagacji fal;

-stopnia wyszkolenia z a3@g."

1460 LOCATE 2,10:PRINT " DokDadnoś' namierzania wyra^^a si{"
1470 LOCATE 37,10;PEN 2:PRINT 
1480 PRINT "dem liniowym"

1490 LOCATE 13,11;PEN 1:PRINT ", kt0ry charakteryzuje naj-";
IvjOO PRINT "wiśkszC odleg3oś" mi fdzy rzeczywistym po3o''eniem namierz 
anego \r©d3a a роЗо^е-niem otrzymanym w wyniku namierzania."
1510 LOCATE 2,16;PRINT " Pojedynczy namiernik ^nosi"
1520 LOCATE 30,16;PEN 2;PRINT "b3Cd kCtowy";

1530 PEN 1;PRINT "w wyniku którego powstaje b3Cd liniowy boczny. Wiel 
коч b3fdu liniowego zale^^y od odlegDości do namierzanego \r@d 
За i blCdu kCtowego namiernika."
1540 GOSUB 5760

1550 » * * * * * * t t * t t * * * t t t t t * 1 | i t t * t t * i ^ * * * i ^ t  
1560 ' BLAD LINIOWY NAMIERNIKA 1 RYSUNEK

1570 CLS:LOCATE 10,1;PEN 3;PRINT "B3AD LINIOWY NAMIERNIKA":PEN 1 
lw»a0 MOVE 65,80,1;DRAW 60,70;DRAW 70,70;DRAW 65,80;DRAW 65,85;MOVE 60, 
80:DRAW 70,90:MOVE 70,80;DRAW 60,90;LOCATE 4,22:PRINT "A"
1590 GOSUB 5760

1600 MOVE 65,95:DRAW 65,24Q;LOCATE 4,9;PRINT "N"
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:7:

1610 GOSUB 5760

1620 MOVE 270,285,3:DRAW 265,275:DRAW 275,275:DRAW 270,285:DRAW 
5:DRAW 275,287;DRAW 280,297:LOCATE 16,8:PEN 3:PRINT "Z”
1630 GOSUB 5760

1640 MOVE 67,76:DRAW 265,275:LOCATE 13,11:PRINT "X"
1650 GOSUB 5760

1660 MOVE 80,100,2:DRAW 200,330:LOCATE 9, 8: PRINT"X 1"iMOVE 210,3S0iDRAW 
205,335:DRAW 215,335:DRAW 210,350?DRAW 215,360:DRAW 215,332iD 

RAW 220,362;M0VE 90,88:DRAW 320,213:LOCATE 16,16:PRINT"X2"
1670 MOVE -.30, 225: DRAW 325,215: DRAW 335, 215: DRAW 330,225: DRAW 335,223 
1680 DRAW 335,227:DRAW 340,237:LOCATE 19,11:PEN 2:PRINT "Z2":LOCATE 11 
,4:PRINT "ZI"

1690 MOVE 197, 146,1:DEG:F0R 1=28 TO 61:DRAW C O S d  > »150+65, S I N d  ) *150+7 
5:NEkT;LOCATE 9 , 14:PRINT "dO";LOCATE,11,16:PRINT "dO"
1700 GOSUB 5760

1710 MOVE 240,339:DRAW 375,339:MOVE 300,279:DRAW 375,279:MOVE 360,219: 
tDRAW 375,219:MOVE 370,219:DRAW 370,339:LOCATE 25,6:PEN 1:PRINT 
"dr":LOCATE 25,10:PRINT "dr"

1720 LOCATE 28,3:PEN 2:PRINT " LEGENDA "
1730 LOCATE 28,6:PEN 1:PRINT "A -namiernik"
1740 LOCATE 28,8:PRINT "Z ~\r@dHo"
1750 LOCATE 28,9;PRINT "
1760 LOCATE 28,11:PRINT "Z1 
1770 LOCATE 28,'12: PRINT "
1780 LOCATE 28,14:PRINT "dO 
1790 LOCATE 28,15:PRINT "
1800 LOCATE 28,16;PRINT "
1810 LOCATE 28,18:PRINT "dr 
1820 LOCATE 28,19:PRINT "
1830 LOCATE 28,20:PRINT "
1840 GOSUB 5760

1850  ̂ ♦♦♦»»»»»»»»»»»»»»***!|(H{#](t)|{)([;|tJ(:]|{j|t;){;(,]|{ 
BLAD LINIOWY NAMIERNIKA 2 WZOR 1

rzeczyw." 
-\r@d3o" 
nami erz ." 
"bnCd" 
kątowy" 
nami ern." 

“bDCd"
1 i ni owy" 
nami ern."

I860

10,1:PEN 3:PRINT "B3AD LINIOWY NAMIERNIKA": PEN 1 
1800 LOCATE 1.3"PRTNT " 4

f  h i r -  ,■ * ‘ o d le g :D < .. do \r 9 d 3 a  n am ierz
* n ia ,  to  b K d  l i n i o e y  /b o c z n y / / Jednego n a m ie rn ik a  o b l ic z a  s i
i- 2 e w zoru" ,

1890 LOCATE 9,9!PEN 2.PRINT" dr = 0,0175 » dO » R ..sPEN 1

1900 LOCATE 3,14:PRINT "gdzie 
1910 LOCATE 12,16!PRINT "dr - 
1920 LOCATE 12,18iPRINT -

1930 LOCATE 12,20:PRtNT "dO - Ь З а о ' к « о « Г / ^ Ь а р / "  
1940 GOSUB 5760

b3Cd liniowy /km/" 
odległo/' do \r@d3a /km/"
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1950 ' ♦♦♦♦#♦♦»»*»♦♦♦♦***»»»**♦»♦♦»»*»♦♦

1960 ■■ WARTOŚCI B>EDU LINIOWEGO WYKRES
1970 MODE 1:CLS»L0CATE 8, 1:PEN 3:PRINT "WARTOŚCI B3ED0W LINIOWYCH":PEN 
1

1980 ORIGIN 20,20sM0VE 0,350iDRAW 0,0,1:DRAW 550,0,1
1990 MOVE 90,O!DRAW 90,330«MOVE 180,O:DRAW 180,330:MOVE 270,O:DRAW 270 
,330:MOVE 360,O:DRAW 360,330:MOVE 450,O:DRAW 450,330:MOVE 0,50 
:DRAW 500,50:MOVE O*100:DRAW 500,100:MOVE O , 150:DRAW 500,150:MOVE 0,20 
O:DRAW 500,200:MOVE O,250:DRAW 500,250 
2000 MOVE O,300:DRAW 500,300
2010 LOCATE 6,25: PEN 1: PRINT "100"-.LOCATE 12, 25: PR INT "200": LOCATE 17, 
25:P R INT "300":LOCATE 23,25:PRINT "400":LOCATE 29, 25:PRINT "50 
0 "

2020 LOCATE 3,20:PRINT " 5":LOCATE 3,17:PRINT "10":LOCATE 3,14:PRINT " 
^5":L0CATE 3 , 11:PRINT "20":LOCATE 3,8:PRINT "25":LOCATE 3,5:PR 
INT "30"
2030 LOCATE 3,1:PRINT ‘'dr":LOCATE 3,2:PRINT "km":LOCATE 1,25:PRINT "0" 
:LOCATE 38,24:PRINT "R":LOCATE 38,25:PRINT "km"^
2040 LOCATE 9,2:PRINT "/dla Jednego namiernika/"
2050 DATA 0.5,1,2,3 
2060 RESTORE 2050
2070 FOR J=1 TO 4 ^
20B0' READ parametr 
2090 MOVE 0,0
2100 FOR i=l T0*500 •
2110 DRAW i,0.0175*parametr*i»12,3 
2120 NEXT i 
2130 NEXT j

2140 LOCATE 38,24:PRINT "R":LOCATE 34,21:PRINT "d0=0.5":LOCATE 34,18:P 
RINT "dO»l"I LOCATE 34,11:PRINT "d0=2":LOCATE 34,4:PRINT "d0=3"
2150 GOSUB 5760 ^
2160 '
2170 ’■ BLAD LINIOWY DWÓCH NAMIERNIKOW 1
2180 MODE liCLS:PEN 3:PRINT " B3AD LINIOWY DWÓCH NAMIERNIKOW":PEN 1 
2190 LOCATE 3,4:PEN 1:PRINT "Przy okre<laniu polo'^enia \r©d3a przez"; 
2200 PRINT "dwa lub wi <cej namierniki, blCd liniowy mo^e by' w ka''dym 
kierunku, a Jego wiel-ko<' b<dzie zale-^ala od kształtu -figury 
geometrycznej utworzonej przez namiary."
2210 LOCATE 3,11:PRINT "Dla dw@ch namiernlktSlw /namiarów/ -figurC,w ktO 
rej bidzie znajdowało sil \r0dło namierzania, bldzie":LOCATE 
21,14:PEN 2:PRINT "czworokCt a b c d."
2220 GOSUB 5760
2230

t
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2240 " BLAD LINIOWY 2 NAMIERNIKOW 2 RYS

2250 CLB;Lr'ATE 4,1:PEN 3:PRINT "B3AD LINIOWY DLA DWÓCH NAMIERNIKÖW’:P 
EN 1

I

2260 MOVE 55,70:DRAW 50,60,liDRAW 60,60:DRAW 55,70łDRAW 55,75:DRAW 50, 
.80;DRAW 60,70:MOVE 50,70:DRAW 60,SO:LOCATE 3,22:PRINT "A"
2270 MOVE 63, 75: DRAW 280, 345,3: LOCATE 19,3; PEN 1: PRINT •’X"
2280 GOSUB 5760 ' .

2290 MOVE 385,70:DRAW 380,60,1:DRAW 390,60:DRAW 385,70:DRAW 385,75:DRA 
W 380,80:DRAW 390,70:MOVE 380,70:DRAW 390,80;LOCATE 26,.22:PRIN 
T "C"

2300 MOVE 37 8,75;DRAW 208,345,3:LOCATE 13,3:PRINT •'Y”:MOVE 60,63:DRAW 
380,63,1;LOCATE 14,23:PRINT "B" ’
2310 GOSUB 5760

2320 MOVE 240,300:DRAW 235,290,2;DRAW 245,290:DRAW 240,300:DRAW 245,31 
0:DRAW 245,303:DRAW 247,313; LOCATE 18,5:PEN 2:PRINT ”2''
2330 GOSUB 5760

2340 MOVE 250,345;DRAW 55,64,1:DRAW 272,302 
2350 GOSUB 5760

2360 MOVE 200,302:DRAW 385,64:DRAW 244,345 ^
2370 GOSUB 5760

2380 MOVE 247,340:DRAW 210,289,3:DRAW 234,260:DRAW 269,299:DRAW 247,34 
0:M0VE 247,330:FILL 2;MOVE 240,280:PILL 2:MOVE 260,300;FILL 2:
LOCATE 13,7:PEN 1;PRINT "a":LOCATE 16,3;PRINT "b":LOCATE 18,7:PRINT "c 

LOCATE 15,11:PRINT "d"

2390 MOVE 24i>, 300: DRAW 235, 290,0; DRAW 245, 290; DRAW 24Г), 300: DRAW 245,31 
0:DRAW 245,303:DRAW 247,313: ,

2400 LOCATE 30,3;PRINT "Dla o^:re<le": LOCATE 30,4:PRINT "nia b3<du":L0C 
ATE 30,5:PRINT "1iniowego";LOCATE 30,6:PRINT "nale*y":LOCATE 3 
0,7:PRINT ’’narysowa'”:LOCATE 30,8:PEN 3:PRINT •'p@3okTCg";L0CATE 30,9;P 
EN 1:PRINT "o promien4u":LOCATE 30,10:PRINT "B/2""
2410 LOCATE 34,10:PRINT "prsecho":LOCATE 30,11:PRINT "dzCcy":LOCATE 30 
,12;PRINT "рггег punkt":LOCATE 30,13;PRINT "раЗо-^епіa ”:LOCATE 
30,14;PRINT "namie r n i L O C A T E  30,15:PRINT "k®w A,C."
2420 GOSUB 5760 / *

2430 * * * * t * t t ' ¥ ' ¥ t * ' » * t * 1 l i t * t * * * t * t * t t t * * * t  
2440 ' BLAD LINIOWY 2 NAMIERNIKOW 3
2450 CLS;PEN 3;PRINT " B3AD LINIOWY DWÓCH NAMIERNIKOW"
2460 MOVE 25,70;DRAW 20,60,1:DRAW 30,60;DRAW 25,70:DRAW 25,75:DRAW 20, 
70: DRAW 30,80: MOVE 30, 70: DRAW 20, 80: LOCATE 2, 23: PEN 1: PRINT ‘*A

2470 MOVE 493,70;DRAW 488,60:DRAW 498,60:DRAW 493,70:DRAW 493,75:DRAW
488,70:DRAW 498,80:MOVE 493,70;DRAW 488,80:LOCATE 32,23:PRINT
"C"

2480 MOVE 25,65;DRAW 485,65,3:LOCATE 17,23;PEN 3;PRINT "B" *
2490 GOSUB 5760 ' ' '

2500 M07L 25 7,60:DRAW 263,66,2:MOVE 263,60:DRAW 257,66:LOCATE .1 7 ,20 s PE 
N 2iPRirrr "D"
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2510 MOVE 4ѲѲ, 65: DEG: FOR 1=0 TO 180: DRAW COS ( i ) »235 i-260, SIM ( i ) *235+65 
,2;NEXT
2520 GOSÜB 5760

2530 LOCATE 27,6:PEN 1;PRINT "Jeżeli \r@d3o";LOCATE 27,7:PRINT "enajdu 
je":LOCATE 27,8:PRINT "si{ wewnCtrz":LOCATE 27,9:PRINT "oLrCgu 
to;”

2540 MOVE 335,250:DRAW 330,240,3;DRAW 340,240:DRAW 335,250:DRAW 340,26 
0:DRAW 340,250;DRAW 345,260;LOCATE 23,10:PEN 3:PRINT ”Z"
2550 MOVE 30,68:DRAW 328,238,1;MOVE 493,73:DRAW 342,237
2560 MOVE 116,65:DEG:FOR 1=0 TO 30:DRAW COS (i)» 9 0 + 2 5 ,SIN(i)»90+65,1:N
EXT^LOCATE 6,20:PEN 1:PRINT "11”

2570 MOVE 402,65;DEG:FOR 1=180 TO 130 STEP -IrDRAW C O S (1)»90+493,S I N (1 
>»90+65,Is NEXT:LOCATE 27,20:PRINT "12"
2580 GOSUB 5760
2590 ’ »»»»»»»»»»»»»»»»»**#»»»»##»»»»*#)|[
2600 ' BLAD LINIOWY 2 NAMIERNIKOW 4

2610 CLB: LOCATE 4,3: PEN 2sPRINT " b K d  liniowy oblicza si С wg wzoru:" 
2620 LOCATE 5,9:PEN Is PRINT "dr =":LOCATE 10,9s PEN 3s PRINT "0.0175"sL0
CATE 21,8s PRINT "B » dO"; LOCATE 17, 9s PRINT "---------------- " • LO
CATE lS,10sPRINT "sin<11 + 12)"

2630 LOCATE 6,14:PEN IsPRINT "gdzie :":LOCATE Ѳ , 16;PRINT "dr -b3Cd 
liniowy /km/"sLOCATE S', 18;PRINT "B -baza namierzania /km/"
;LOCATE 8,20 lPRINT "dO -b3{dy kCtowe namiernik@w”;LOCATE 8,22;PRINT 
"1 1 , 1 2 -kCty miCdzy namiarami"

2640 LOCATE 15,23:PRINT "a bazC namierzania"
2650 GOSUB 5760
2660 ' »»»»»#»»»»*»»»»»»»»»»*»»»»»#»»»»» 1 ^
2670 ' BLAD LINIOWY 2 NAMIERNIKOW 5
2680 CLSsPEN 3;PRINT " ' B3AD LINIOWY DWÓCH NAMIERNIKOW"
2690 MOVE 25,70s DRAW 20,60,1;DRAW 30,60s DRAW 25,70s DRAW 25,75s DRAW 20, 
70;DRAW 30,80:MOVE 30,70;DRAW 20,80s LOCATE 2,23s PEN IsPRINT "A

270') MOVE 493,70;DRAW 488,60;DRAW 498,60:DRAW 493,70;DRAW 493,75;DRAW 
488,70:DRAW 498,80:MOVE 498,70s DRAW 488,80s LOCATE 32,23:PRINT
"C"

2710 MOVE 25,65:DRAW 485,65,3:LOCATE 17,23 s PEN 3 SPRINT "B"
2720 GOSUB 5760

27o. > MOVE 257,60:DRAW 263,66,2;MOVE 263,60;DRAW 257,66;LOCATE 17,20:PE 
N 2 SPRINT "0"

.1:74-' MOVE 488, 65; DEG; FOR i =0 TO 180: DRAW COS < i ) »235<-260, SIN (1 ) »235+65 
,2:NEXT
2 75‘> 503LJB 5760 ;
./6'* LOCATE 27,4:PEN IsPRINT "Je'-eli Nr0d 3o" s LOCATE 27,5sPRINT "znajdu 
Je siC";LOCATE 27,6;PRINT "na z e w n C t r z L O C A T E  27,7;PRINT "okr 
Icju to: "
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2770 MOVE 335, 350: DRAW 330, 34,0, 3: DRAW 340, 340; DRAW 335,350: DRAW 340, 3/> 
OrDRAW 340,350:DRAW 345,360:LOCATE 23,4;PEM 3;PRINT "Z"
2780 MOVE 30,68:DRAW 335,345,1;MOVE 493,73;DRAW 335,345
2790 MOVE n6,65:DEG;F0R i=0 TO 40;DRAW COS (i)*90+25,SIN(i)»90+65 1;N
EXT:LOCATE 5,20;REN 1;PRINT "11" , ’ *

2800 MOVE 402, 65; DEG; FOR i = 180 TO 120 STEP ~1;DRAW COS (i ) *90-»-493 5Ш (І 
)*90+65,1;NEXT;LOCATE 28,20;PRINT "12"
2810 GOSUB 5760
2820 - *iK*********^ **#*»*♦****♦#*»»####»
2830 ' BLAD LINIOWY 2 NAMIERNIKOW 6 ' *

2840 CLS;LOCATE 4,3;PEN 2;PRINT " b K d  liniowy о Ы і с г а  si { wg wzoru:" 
2850 LOCATE 3,6;PEN 3;PRINT "dr = 0.0175 ♦ dO *":LOCATE 2,11:PRINT "*" 
:LOCATE 3,10:PRINT "sin";LOCATE 6,9:PRINT "2":L0CATE 7,10:PRIN 
T"ll+sin";LOCATE 13,9;PRINT "2"sL0CATE 14,10;PRINT "12-2slnll*sinl2*co 
s (11+12)";LOCATE 3,11

2860 PRINT " !------- "tLOCATE 14,13:PRINT
"sin";LOCATE 17,12;PRINT "2";L0CATE 18,13:PRINT "(1 1 + 12)"
2870 MOVE 25,275:DRAW 27,240,3:DRAW 29,275:DRAW 630,275 
2880 LOCATE 5, 16; PEN 1; PRINT "gdzie :"

іі890 LOCATE 8,18:PRINT "dr -b3Cd liniowy /km/":LOCATE 8,19:PRINT "B 
-baza namierzania /кт/";LOCATE 8,20;PRINT "dO -b3Cd kCtow 

у  nami ernika" I LOCATE 8,2l!PRINT "n,12-kćty miedzy nami arem" rLOCATE 14 
,22:PRINT "a bazC namierzania"
2900 GOSUB 5760’
2910 ’ t********************************
2920 ' BLAD LINIOWY 3 NAMIERNIKOW *1*
2930 CLS:LOCA*^E 5,1;PEN 3;PRINT "B3AD LINIOWY TRZECH NAMIERNIKOW"
2940 LOCATE 23,4:PEN 1;PRINT "Przy okre<laniu":LOCATE 23,5:PRINT "miej 
sca po]o-'e-"; LOCATE 23, 6; PRINT "ni a \r0d3a przez ": LOCATE 23,7:
PRINT "trzy nami erni kt"! LOCATE 23,B:PRINT "Je'go reJon"iL0CATE'23,9iPRI 
NT "rozmieszczenia"

2950 LOCATE 23,10;PRINT "wyznacza tr@j-";LOCATE 23,11:PRINT "kCt":LOCA 
TE 27,11;PEN 3:PRINT "a b c",
2960 GOSUB 5760

2970 MOVE 55,70:DRAW 50,60,1;DRAW 60,60;DRAW 55,70:DRAW 50,70:DRAW 60, 
80;MOVE 50,80:DRAW 60,70;LOCATE 4,23:PEN 1:PRINT "A":MOVE 55,6 
5;DRAW 330,340,3 *
2980 GOSUB 5760

2990 MOVE 235,70:DRAW 230,60,1:DRAW 240,60:DRAW 235,70:DRAW 235,75:DRA 
W 2 ---O, 70; DRAW 240,80; MOVE 230,80; DRAW 240, 70; LOCATE 15, 23: PEN 
1:PRINT "C";MOVE 235,65:DRAW 312,340,3 
3000 GOSUB 5760
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Зик.) MOVE 485,70s DRAW 480, 60, 1 ; DRAW 490,60: DRAW 485, 70: DRAW 485,75:DRA 
W 480,70:DRAW 490,80:MOVE 490,70;DRAW 480,80;LOCATE 31,23;PEN 
1: PRINT D ;МОч^Е -485,65; DRAW 21 0, 246,3; MOVE 55, 65: DRAW 485, 65, 2: LOCATE 
18,23;PEN 2;PRINT "B"

3020 GOSUB 5760

-■0_0 LOCATE lo,ll:PEN 1;PRIN7 "a";LOCATE 18,14;PR'INT "c";LOCATE 19,5:P 
PINT "b-;MOVE 226,236:DRAW 274,206;DRAW 305,315:DRAW 226,236;M 
OVE 240,240;FILL 2 
3040 GOSUB 5760

3050 MOVE 250,223;DRAW 305,315,0;MOVE' 274,206:DRAW 252,263;MOVE 226 23 
6:DRAW 284,243 *

3060 GOSUB 5760

3070 MOVE 261,246;DRAW 256,236,1;DRAW 266,236:DRAW 261,246;LOCATE 15 9 
.-PEN 3 SPRINT "Z" *
3080 GOSUB 5760 
3090 '

3100 ' BLAD LINIOWY 3 NAMIERNIKOW *2*

3110 CLS;LOCATE 5,1;PEN 3;PRINT "B3AD LINIOWY TRZECH NAMIERNIKOW"
3120 LOCATE 3,4;PEN 1:PRINT "W trOjк Ccie":LOCATE 15,4;PEN 2;PRINT "a b 
c"

oloO LOCATE 21,4;PEN 1;PRINT "prseprowadsa slC";PRINT "dwusieczne kCt@ 
w,a punkt ich przeci Ccia wyznacza miejsce poDo'^enia \r@d3a. Og 
@1- m e  przyj eto, -e czym mniejszy trSjkCt przeci C \  tym wilksza dok 
3adno<' i od-wrotnie,im witkszy tnljkCt’tym dok3ad“ "
3140 PRINT "no<' mniejsza,

W rzeczywistości zdarza si{, "‘■e teoria 
ta jast bJfdna i wielko<' trajkCta nieatanowl kryterium dol:3adno<4 
określeniapoJo^enia \r©d.3a, "
3150 PRINT " .

. . .  W 75 przypadkac
h na 100 okazuje sie, '-e \r@d3o mo"e znajdowa’ si C poza tr@j- 
kCtem.

\

W tych przypadkach określanie poDo-'e-";
3160 PRINT "nia \r@d]a namierzania wed3ug punktuprzeciścia mo'e wn 
osi' du"e biedy."
3170 GOSUB 5760 
3180 '

3190 ' BLAD LINIOWY 3 NAMIERNIKOW »3»
3200 CLS:PEN 3;PRINT " TRÓJKĄTY PRZECIEC NAMIARÓW Z
BIEDAMI KĄTOWYMI j ''•—'vn

1 o MOVE 55, 70: DRAW 50,60,1; DRAW 60, 60; DRAW 55, 70 s DRAW 55,75; DRAW 50, 
70:DRAW 60,80:MOVE 50,80;DRAW 60,70:LOCATE 4,23:PEN 1;PRINT "A

o^^O MOVE 235,70;DRAW 230,60,1;DRAW 240,60;DRAW 235,70;DRAW 235,75;DRA
W 230,70;DRAW 240,80;MOVE 230,80;DRAW 240,70;LOCATE 15,23-PRIN 
T "C"
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3230 MOVE 485,70:; DRAW 430, Ó0, 1 : DRPhW ^90,60 e DRAW 435,70; DRAW 4S5,75;DRA 
W 480,70:DRAW 490,80:MOVE 490,70:DRAW 4B0,80;LOCATE 31,23;PRIN 
Г "D"
3240 GOSÜP 5P60

3250 MASK 1, m  0; MOVE 55,65; DRAW 73, 345, 1; MOVE 235, 65: DRAW 62, 340: M
OVE 435, 65:,DRAW 54,336: MASK 255: MOVE 67, 320: DRAW 77,320: DRAW 7 
2,330:DRAW 67,320;LOCATE 6,4:PEN 1;PRINT "Zl"
3260 GOSUB 5760 '
3270 MOVE 55,65:DRAW 30,335:MOVE 235,65;DRAW 25,334;MOVE 485,65:DRAW 2 
5, 310: MO ѴГ 35,310: FILL 1; LOCATE 6, 20: PEN 1: PR I NT "dO=:^^'^" : LOCA 
ТЕ 17, 20: PRINT "dO=~-'"" : LOCATE 33,20: PRINT "dO='^-'^"
3280 GOSUB 5760
3290 MASK ?<X1111110:MOVE 55,65:DRAW 210,334,2:MOVE 235,65:DRAW 201,335 
:MOVE 485,65;DRAW 195,328;MASK 255:MOVE 200,316:DRAW 210,316:D 
RAW 205,326;DRAW 200,316;MOVE 205,321:FILL 2:LOCATE 14,4:PEN 2:PRINT " 
Z.2"
3300 GOSUB 5760
3310 MOVE 55,65;DRAW 231,310:MOVE 235,65;DRAW 224,310:MOVE 485,65;DRAW 
200,290:MOVE 220,285:FILL 2:LOCATE 6,21:PEN 2:PRINT "dO='^+~":

LOCATE 17, 21: PRINT *'dO=~+~" ; LOCATE 33,21; PRINT ••dO=~-'^"
3320 GOSUB 5760
3330 MASK ?<X1111110:M0VE 55,65:DRAW 360,323,3;MOVE 235,65:DRAW 355,330 
;MOVE 485,65:DRAW 337,325:MASK 255;M0VE 340,306:DRAW 350,306:0 
RAW 345,316: DRAW 340,306;LOCATE 23,4;PEN 3:PRINT "Z3"
3340 GOSUB 5760
3350 MOVE 55,65; DRAW 437,345,3: MOVE 235, 65: DRAW 436, 3;50: MOVE 485, 65: DR 
AW 364,306:M0VE 385,285:FILL 3:L0CATE 6,22:PEN 3:PRINT "d0='^+~

LOCATE 17,22: PRINT "dO=~+~" ; LOCATE 33, 22: PRINT "dO='^+~"
3360 LOCATE 28,9:PEN 1:PRINT "dO -b3Cd":LOCATE 28,10:PRINT " kCto
wy" _
3370 GOSUB 5760
3380 ” f iK f 1c)|( t t f * }|пК * * Idle ^ !K 4: t f
3390 ’ BLAD LINIOWY 3 NAMIERNIKOW *4» .
3400 CLB:PEN 3;PRINT " MATEMATYCZNA METODA OKREŚLANIA

B3ED0W LINIOWYCH"
3410 LOCATE 1,6:PEN 1;PRINT " Najbardziej w3a<ciwC metodC okre<lania" 
:LOCATE 1,7;PRINT "wielko<ci b3Cd©w liniowych jest":LOCATE 34,
7;PEN 2;PRINT "matema-";LOCATE 1,8;PRINT "tyczna teoria b 3<d©w,":LOCAT 
E 23,8:PEN 1;PRINT " ktHra znalazła"
3420 PRINT "bardzo szerokie zastosowanie w roznychdziedzinach nauki 
i techniki."
3430 LOCATE 3,15:PRINT "W namierzaniu pozwala ona okre<1 i ^ :PRINT "rej 
on w kształcie elipsy, wewnCtrz ktQ-rej znajduje si-C \r@d3o 
namierzania, z zał "onym prawdopodobieństwem."
3440 GOSUB 5760
3450 ’ '
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3460 ' Bl.AD LINIOWY 2 NAMIERNIKÜW »!♦

3470^ CLSsPEN 3:PRINT " B3 AD LINIOWY D W Ó C H ‘NAMI ER'NIKOW"
^4Ѳо MOVE 55,7U;DRAW 5u,60,1;DRAW 60,60:DF?AW 55,70:DRAW 55, 75; DRAW 50, 
80:DRAW 60,70;MOVE 50,70:DRAW 60,80;LOCATE 3,22;PRINT "A"
34 90 MOVE 63,75; DRAW 280,345, 3: LOCATE 13,3: PEN 1; PRINT ■’Y"
3500 MOVE 385,70;DRAW 380,60,1;DRAW 390,60;DRAW 385,70;DRAW 385,75:DRA 
W ?8».>, 80: DRAW 390, 70: MOVE 380,70; DRAW 390, 80; LOCATE 26,22; PEN 
3:PRINT "C"

3510 MOVE 378,75:DFVAW 208, 345, 3; LOCATE 19,3;PEN 1; PRINT ’•X": MOVE 60,63 
;DRAW 380,63,1:LOCATE 14,23;PRINT "B"'

3520 MOVE 240,300;DRAW 235,290,2;DRAW 245,290:DRAW 240,300:DRAW 245,31 
0;DRAW 245,303:DRAW 247,313;LOCATE 17,7;PEN 2:PRINT "Z"
3530 MOVE, 240,3UO;DRAW 235, 290, 2: DRAW 245,290:DRAW 240,300:DRAW 245,31 
0;DRAW 245,303;DRAW 247,313

3540 MOVE 240,65;DRAW 240,295,1;LOCATE 17,14:PEN 1;PRINT "D"
3550 MOVE 300,65,1;Ье Б:FOR i=0 TO 90;DRAW C O S (i )»60+240,S I N (i )»60+65:N 
EXT;LOCATE 17,20:PRINT "г"

35б6 LOCATE 25,5;PRINT "D ' - o d l e g I o < :LOCATE 29,6:PRINT "\г@сПа od":L 
□CATE 29,7:PRINT "basy"

3570 LOCATE 25,9;PRINT "2 -kCt mi{dsy";LOCATE 29,10;PRINT "liniC odl. 
";LOCATE 29,11;PRINT "a bast"
3580 60SUB 5760
■3590 ’ »♦♦»»»»»»»ЛС»#»»»»»»»»»»»»»»»»»»*»
3600 ” BIAD LINIOWY 2 NAMIERNIF::OW »2»
3610 CLS;PEN 3:PRINT " B3AD LINIOWY DWÓCH NAMIERNIKOW"
ó620 LOCATE 3,4;PEN 1:PR1NT "Przy okre<laniu wielko<ci bICdu linio-":L 
OLATE 1,5;PRINT "wego dla dwUch namiernikSw fetosuje siC";PRINT 
"nastCpuJCce wzory ;"

3630 LOCATE 6 , 14: PRINT "dL="; LOCATE 10, 12: PEN 3; PR I NT "-ln(l--Pe)» D":L 
OCATE 22,11:PRINT "2";L0CATE 23,12;PRINT "+-~";LOCATE 2 ^ 1 1 ;PR
INT "B":LOCATE 25,10;PRINT "2";L0CATE 24,13:PRINT "4";L0CATE 26,12:PRI 
NT " - "

-•̂ ■40 LOCATE 27, 12; PR INT "D"; LOCATE 28, 11;PRINT "2"; LOCATE 29, 12: PR INT 
"B";l o c a t e  30,11;PRINT "2";L0CATE 31,12:PRINT "cos":LOCATE 34,
11;PRINT "2";LOCATE 35,12;PRINT "2" ,
3650 LOCATE 9, 14: PR INT "---------------------------------- -

3660 LOCATE 10,17;PRINT "k (D +— )- (D+-) -D В sin 2";LOCATE 17,15;PRI 
NT "2":LOCATE 14,16;PRINT "2 В В 2 2 2 2":LOCATE 16,1
8 ;PRINT "4, 4 "
3670 MOVE 135,260;DF^AW 138,190,3;DRAW 141,260;DRAW 280,260;M0VE 310,26 
0:DRAW 313, 190-.DRAW 316, 260; DRAW 570, 260; MOVE 165, 180 .-DRAW 168 
,110:DRAW 171,180;DRAW 580,180:MOVE 310,175;DRAW 313,1JО ;DRAW 3 16 1 ^5 . 
DRAW 580,175 » ' •
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3680 605UB 5760 

3700 " L. Е G Е N D А
3710 CLS;L0CATE 4,3sPEM 2:PRINT " L E G E N D A ; " '

372ü LOCATE 6 ,6 : PEN 1;PRINT "dL -du'-'a p@3o< el i psy;"; LOCATE 11,7;PRIN 
T "maksymalny b3Cd 1iniowy";LOCATE 6 ,9:PRINT "Pe -prawdopodob 
ie>stwo poDo-^enia";LOCATE 11,10;PRINT "obiektu wewnCtrz elipsy"
3730 LOCATE 6,12:PRINT "В -dHugo<’' bazy namierzanl а" :LOCATE 6,14:PRI 
NT "k -współczynnik dokładności "rLOCATE 6,16:PRINT ,"D -odl 
egło<* Nródła od środka";LOCATE 11,17;PRINT "bazy namierzania"iLOCATE 
6,19:PRINT "2 -kCt miCdzy linlC odległości D"
3740 LOCATE 11,20;PRINT "a bazC namierzania В": LOCATE 6 ,22:PRINT "In 
-logarytm naturalny"
3750 GOSUB 5760 
3760
3770 =• WSPOłCZYNNIK к
3780 CLSz PEN 2: PRINT "Współczynni к dokładności “̂к*̂  z^ale^'y od 
о błCdu kwadratowego namlernika i oblicza siC ze wzoru;"
3790 LOCATE 16,6; PEN 3:PRINT "к = -------";LOCATE 21,5:PRINT '
ATE 22,7;PRINT "dO"
3800 LOCATE 1,9: PEN 1; PRINT "Je-"eli \r@dło jest położ one na 
Vostopadłej do bazy namierzania tj.kie-dy 2=90 stopni, wzór up
raszcza si -C: " ,
3810 SYMBOL AFTER 256;L0CATE 3,14;PEN 3;PRINT "dla D 
4,13:PRINT "B":L0CATE 14,15;PRINT "2"
3820 LOCATE 7,19;PEN 2;PRINT "dL= 2*— ----- ----- -<<-) +-)";LOCATE 14,18
:PRINT "В - l n <1-Ре) D 2 1";LOCATE 19,20:PRINT "к 2 4"
3830 MOVE 150,120;DRAW 153,95,2*DRAW ,156,120:DRAW 175,120:M0VE 230,140 
;DRAW 233,110:DRAW 236,140:DRAW 380,140:GOSUB 5590 
3840 GOSUB 5760 . ^
3850 ’ лек
3860 ’ CIĄG DALSZY WZORU
3870 CLS:SYMBOL AFTER 256: LOCATE 3,2: PEN 3:PRINT "dla 
14,1;PRINT "В":LOCATE 14,3:PRINT "2"

3880 LOCATE 7, 8 : PEN 2: PRINT "dL=---------- ----- ♦(!+-♦(-)
1 В 2":LOCATE 15,9:PRINT"k 2

średni eg

'40.5":L0C

1 ini ip

:LOCATE 1

D <= -":LOCATE

)":LOCATE 10,7:
PRINT " D -ln(l-Pe) 1
4 D" ■
3890 LOCATE 3,13:PEN 3;PRINT "dla 
ТЕ 13,14:PRINT "2"
3900 LOCATE 7,19;PEN 2;PRINT "dL=0.707*—
NT "B -In(1-Pe)";LOCATE 21,20:PRINT "k"
3910 MOVE 180,315:DRAW 183,285:DRAW 186,315;DRAW 340,315:MOVE 275,140; 
DRAW 278,110;DRAW 281,140:DRAW 433,140:MOVE 243,276:DRAW 246,2 
50; DRAW 249, 276;.DRAW Ż?9,276

D = -";LOCATE 13,12:PRINT "B";L0CA 

--------- ":LOCATE 17,18:PRI

\
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огаг 2 = 90 stop."

----------LOCATE 16,4*PRINT

3920 GGSLIB 5590 
3930 GHSIJB 5760
3940 ' ♦)(!)(<>!:
3950 ’ CTAG DALSZY WZOROW 
3760 CLS:LOCATE 3,1;PEN 3;PRINT "D = В
3970 LOCATE 7,5:PEN 2:PRINT "dL=1.77*---
"B - I n ( 1 - P e ) L O C A T E  21,6 ;PRINT "k"
3980 GOSUB 5590:L0CATE 1,9:PEN ItPRINT "Minimalny bDCd liniowy czyli m 
aDC p@]o< elipsy oblicza si{ ze wzoru:”
3990 LOCATE 3,15;PEN 2;PRINT ”dM=dL»-'----------------------- ---------- " ; LO
CATE 19,14:PRINT "D*B»sin2":LOCATE 12,17;PRINT ”2 B ”sLOCATE 15 
,16;PRINT "2 D»B»sih2 2"
4000 LOCATE 10,18:PRINT " (D +- )»<1+";LOCATE 22,17:PRINT”1-<---- -̂------
)";LOCATE 14,19:PRINT"4";LOCATE 32,18:PRINT "2 )":LOCATE 2 
8 , 19: PRINT "2 B"
4010 LOCATE 27,20:PRINT "D +---LOCATE 31,21;PRINT "4'1
4020 MOVE 265,360:DRAW 268,335:DRAW 271,360:DRAW 425,360:M0VE 323,164» 
DRAW 326,70:DRAW 329,164:DRAW 585,164
4030 LOCATE 1,23:PEN 1;PRINT "gdzie dM -mala p@lo< elipsy /minimalny 

b3Cd liniowy/"
4040 GOSUB 5760 
4050 ’
4060 ’ MINIMALNA'' Bl AD LINIOWY
4070 CLS: PEN 1: PRINT ” Je"-el i ": LOCATE 11, 1: PEN 3: PRINT "2 = 90 stop": 
LOCATE 24,1;PEN 1:PRINT "to:"
4080 SYMBOL AFTER 256:LOCATE 4,7:PEN 2:PRINT "przy D>=-":LOCATE 12,6 :P 
PINT "B":LOCATE 12,8 :PRINT "2"»LOCATE 18,7;PEN 3:PRINT "dM = d 
L*----"»LOCATE 27,6:PRINT "B";LOCATE 27,8:PRINT "2D"
4090 LOCATE 4,12:PEN 2;PRINT "przy D<=-":LOCATE 12,11:PRINT "B":LOCATE
12,13;PRINT "2"»LOCATE 18,12;PEN 3;PRINT "dM = dL*---- ":LOCAT

E 27,11-PRINT "2D":LOCATE 27,13;PRINT "B"
4100 LOCATE 4,17:PEN 2:PRINT "przy D=-":LOCATE 11, 16:PRINT "B":LOCATE 
11,18;PRINT "2":L0CATE 18,17:PEN 3:PRINT "dM = dL"
4110 GOSUB 5590 
4120 GOSUB 5760

4140 »

41 üO GOSUB 5590: CLS: PEN 1:PRINT " •Je'^eli \r@d3D namierzania роЗо^
onejest na pQlokrCgu to:"»SYMBOL AFTER 256;LOCATE 4,7:PEN 2:PR
INT "przy 2<90 stop"»LOCATE 24,7;PEN 3;PRINT "dM = dL»tg-":LOCATE 34,
6 :PRINT "2"»LOCATE 34,8 ;PRINT"2"
4160 LOCATE 4,12;PEN 2:PRINT "przy 2>90 stop":LOCATE 24,12;PEN 3:PRINT 
"dM = dUKctg-":LOCATE 35,11»PRINT "2"»LOCATE 35,13;PRINT "2"

4170 GOSUB 390
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4180 GOSUB 5760 I
4190  ̂ Лс**;і<*****))(**;)|(***»
4200 ’ FRZYK]AD 1 '

4210 GOSUB 5590:CLS:PEN 2:PRINT " P R Z Y  К З А О  1"
4220 LOCATE 2,3:PEN 3:PRINT "Z A 3 0 E N I E
4230 LOCATE 13,4;PEN 1;PRINT "B = D = 50 do 500 km":LOCATE 13,5:PRINT 
"k = 30":L0CATE 13,6:PRINT "2 = 90 s t o p L O C A T E  13,7:PRINT "P 
e = 0.5 do 0.99":L0CATE 2,9:PEN 3:PRINT " 0 Ы І С 2  b3Cd liniowy dL oraz d 
M"

4245 LOCATE 6,11:PEN 1:PRINT "Korzystamy z wzorSw:"
4250 LOCATE 7, 14: PEN 2: PRINT "dL=1.77»--------------- ^"-.LOCATE 16,13:PRIN
T "B -In(1-Pe)":LOCATE 21,15:PRINT "k" '
4260 LOCATE 3,18:PEN 2:PRINT "dM=dL*------------------ ---------------- -":L0
CATE 19,17:PRINT "D*B*sin2"
4270 LOCATE 12,20;PRINT "2 B";LOCATE 15,19:PRINT "2 D*B*sin2
2":LOCATE 10,21:PRINT " (D +- )♦(1+":L0CATE 22,20:PRINT "l-<—

-------— )":LOCATE 14,22:PRINT "4":L0CATE 32,21:PRINT "2 )"
4280 LOCATE 28,22:PRINT "2 B"
4290 LOCATE 27,23:PRINT "D +— LOCATE 31,24:PRINT "4"
4300 MOVE 265,214:DRAW 268,189:DRAW 271,214:DRAW 425,214:MOVE 323,1 IS: 
DRAW 326,10:DRAW 329,115:DRAW 590,115
4310 GOSUB 5760 . , *

4330 ’ ROZWIĄZYWANIE PRZYKJADU 1
4340 CLS:SYMBOL AFTER 256:INK 3,6,11:LOCATE 11,1:PEN 1:INPUT "WPROWADŹ

В (km)=",B
4350 LOCATE 11,3:INPUT "WPROWADŹ k=",k 
4360 LOCATE 11,5:INPUT "WPROWADŹ Pe=",Pe 
4370 c=SQR(-LOG(l-Pe))
4380 dL=((c*B>»1.77)/k
4390 LOCATE 14,9:PEN 3:PRINT "dL <k m ) U S I N G  "###.##"jdL;:PRINT " km" 
4400 LOCATE 11,13:PEN 1:INPUT "WPROWADŹ D (km)=",D 
4410 DEG:y=SIN (90)
4420 z=D*B»y 
4430 a=D"2+(B"‘-2/4)
4440 dM=dL*z/(a* <l+SQR(l-(z/a) ''2) ))
4450 LOCATE 14,17:PEN 3s PRINT "dM (km)=";USING "###.##";dMj:PRINT " к 
m"
4460 LOCATE 2,19:PEN 2:PRINT "gdzie:"
4470 GOSUB 5590ŚL0CATE 8,21:PEN 1;PRINT "dL - maksymalny b3Cd ^liniowy"

4480 LOCATE 8,22:PRINT "dM‘- minimalny bDtd liniowy"
4490 LOCATE 1,25:PRINT C H R $ (24);"P-powt.K-kont.S-spis"CHR$(24) 
4500 a$=INKEY$
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4510 IF иР^ЕРФ(at)="P" THEN 4340 '
4520 IF UPPER*(at)="K" THEN 4560
4530 IF UPPER*(at)="S” THEN 370 * ^ 4
4540 GOTO 4500,
4550 '
4560 ' PRZYfOAD 2
4570 GOSLIB 5590: CLSs PEN 2: PRINT " P R Z Y К > A D 2"
4580 LOCATE 2,2:INK 3,6;PEN 3;PRINT "Z A } 0 # E N I E ;"
4590 LOCATE 1.0,3: P E N /1: PRINT "B = D = 50 do 500 k(n'4L0CATE 10,4;PRINT 
"Pe = 0.5 do 0.99": LOCATE 10,5; PRINT I'dO = 1 . 6  s t o p L O C A T E  1 
0,6:PRINT "k = 30" - -
4600 LOCATE 5,7;PEN 3;PRINT "Obliczy' min. i max. b K d  liniowy"
4610 LOCATE 2,8;PEN 1;PRINT "Korzystamy z wzorow:"
4620 LOCATE 3,11;SYMB0L AFTER 256;PEN 3:PRINT "dla D >= - ";LOCATE 1 
4,10;PRINT "B";L0CATE 14,12;PRINT "2"

----((~) +-)"sLOCATE 14,1
2

4630 LOCATE 7, 15; PEN 1; PRINT '̂dL = 2»—

D 2 1":LOCATE 19,16;PRINT "k4:PRINT "B -ln(l-Pe)
4 "

4640 MOVE 164,185;DRAW 167,160,1;DRAW 170,185:DRAW 189,185:MOVE 231,20 
5:DRAW 234,175:DRAW 237,205:DRAW 380,205

4650 LOCATE 7, 19: PEN 1;PRIMT "dM = dL»---- ": LOCATE 16, 18; PRINT "B-*':LOC
ATE 16,20;PRINT "2D":G0SUB 5590
4660 GOSUB 5760 .
4670 ’

4680 ' ROZWIĄZYWANIE PRZYK3ADU 2

4690 CLS;SYMBOL AFTER 256:INK 3,6,11:LOCATE 11,1:PEN 1:INPUT "WPROWADŹ
В (km)=",B

4700 LOCATE 11,3;INPUT "WPROWADŹ D (km)=",D 
4710 LOCATE 11,5;INPUT "WPROWADŹ Pe=",Pe 
4720 LOCATE 11,7;INPUT "WPROWADŹ к =",k 
4730 a=SQR(-LOG(l-Pe))

4740 dL= ( (SQR <2) #B*a)/к) ♦ < ( (D/B)''2 )+ 1 /4) '  .

4750 LOCATE 14,11;PEN 3:PRINT "dL=";USING 
4760 dM=dL*B/(2»D)

4770 LOCATE 14,15;PEN 3;PRINT*"dM="5USING dMj:PRINT
4780 LOCATE 2,19;PEN 2;PRINT "gdzie:"

4790 GOSUB 5590: LOCATE 8 ,21; PEN 1:PRINT "dL - maksymalny b K d  liniowy" 
4800 LOCATE 8,22;PRINT "dM - minimalny b K d  liniowy"

4810 LOCATE 1,25;PRINT CH R t (24);"P-powt.K-kont. 8 -spis";C H R t (24)
4820 at=INKEYt
4830 IF UPPER*(at)="P" THEN 4680 
4840 IF UPPER*(at)="K" THEN 4880 
4850 IF UPPER*(a*)="S" THEN 370 , ’
4860 GOTO 4820  ̂ '
4870 ’

’###.##";dLj:PRINT " km"

km"
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D <= LOCATE

4880 ■' ROZNIAZYWANIE PRZYKJADU 2 »ссі»
4890 CLS; SYMBOL A^TER 254: LOCATE 3(,2: PEN 2: PRINT "dla 
14,1;PRINT ♦в";LOCATE 14,3:PRINT "2"

4900 LOCATE 7,7;PEN IrPRINT "dL=--------------- )" s LOCATE 10,6:
PRINT " p -ln(l-Pe) 1 В 2":LOCATE 15,S:PRINT"k 2
4 D"

4910 LOCATE 7,12:PEN 1;PRINT "dM = dL*----LOCATE 16,11;PRINT "2b":L0
CATE 16,13:PRINT "B"

4920 MOVE 190,330:DRAW 183,300;DRAW 186,330:DRAW 340,330:M0VE 243,292; 
DRAW 246,265:DRAW 249,292;DRAW 275,292;GOSUB 5590 
4930 GOSUB 5760
4940 ’ ♦♦♦»»♦♦»♦♦»♦♦»♦♦♦♦»»♦»»♦Ж*»#»####
4950 ’ CD RÖZWIAZANIA PRZYKIADU 2

4960 CLB;SYMBOL AFTER 256:INK 3,6 ,11;LOCATE 11,1;PEN 1:INPUT "WPROWADŹ 
В (km)=",B

4970 LOCATE 1J,3; INPUT "WPROWADŹ D (km)=i",D ,
4980 LOCATE 11,5;INPUT "WPROWADŹ Pe=",Pe 
4990 LOCATE 11,7:INPUT "WPROWADŹ к =",k 
5000 a=SQR<-LOG(l-Pe))

5010 dL=D»SQR(a)*(r.25+(B/D> -2)/(к*80Р<2)>
5020 LOCATE 14,11;PEN 3:PRINT "dL (km)="sUSING "###.##";dL 
5030 dM=dL#2*D/B
5040 LOCATE 14,15:PEN 3;PRINT "dM ( k m ) U S I N G  "###.##";dM 
5050 LOCATE 2,19:PEN 2;PRINT "gdsie:"
5060 GOSUB 5590:LOCATE 8,21:PEN 1:PRINT "dL - maksymalny b K d  liniowy"
5070 LOCATE 8,22:PRINt ydM - minimalny blCd liniowy"
5080 LOCATE 1,25:PRINT C H R $ (24);"P-powt.K-kont.S-s,jis"+CHR$(24)
5090 a$=INKEY$•
5100 IF UPPERS(a$)="P" THEN 4960 
5110 IF UPPERS(a$)="K" THEN 5210 
5120 IF UPPERS(a$)="S" THEN 370 
5130 GOTO 5090 
5140 GOSUB 5760
5210 ,
5220 ' ’ - ,
5230 SYMBOL AFTER 32
5240 matr=PEEK (5/B736)+256*PEEK (?<B737)
5250 ’ KONIEC ZAJEC
5260 CLS:a$="K 0 N I E C P R A C Y "
5270 LOCATE 10,12:PEN 1 
5280 FOR a=l TO LEN(a$)
5290 FOR b=0 TO 7
5300 adr=PEEK (matr+'.' 9C (MID$ (a*, a, 1 ) ) *-32) »Ѳ+b) '
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3310 A (b)*edr:NEXT:SYMBOL 254,A (О),A(0),A(ł),A(l),A(2),A(2),A(3),A(3); 
SYMBOL 255,A(4),A(4),A(5),A(5),A<6),A(6),A(7),A(7)
5320 PRINT CHR$(254);CHR$(10);CHR$(8);CHR$(255);CHR*<11);
5330 NEXT 
5340 GOSUB 5590

5350 LOCATE 1,25:PRINT C H R $ (24);"S-spis";C H R * (24)
5355 INK 0,1:INK 1,24:BORDER 1;PEN 1 
5360 kf=INKEY$
5370 IF UPPER«(k$)="S" THEN 370 
5380 GOTO 5360 
5370 GOTO 5370 /
5400 ’
5410 " MELODIA
5420 WHILE INKEY ( 4 7 X 0  AND INKEY ( 7 6 X 0

5430 RESTORE 5520:READ pitch:SOUND 129,213,200,5;SOUND 130,253,2000,5; 
BOUND 1,127,2000,3

5440 WHILE pitch>0 AND INKEY(47X0 AND INKEY(76X0 
5450 SOUND 4,pitch,10,7:SOUND 4,139,І0,7:READ pitch 
5460 WEND

5470 READ pitch:SOUND 129,319,200,6:SOUND 1,213,200,5:SOUND 1,159,200,

9, 106,95, 1

5480 WHILE pitch>0 AND INKEY ( 4 7 X 0  AND INKEY ( 7 6 X 0  
5490 SOUND 4,pitch,12,7:READ pftch 
5500 WEND
5510 WEND ^

5520 DATA 142,127,119,142,127,119,
19.106.95.106.95.84.106.95.84.0 i#
5530 DATA 80,84,95,84,95,106,95,106,119,106,119,12І 
5540 D A T A •80,84,95,84,95,106,95,106,119,106,119,127
5550 DATA 119,127,142,159,169,190,213,239,253,284,319,253,284, 
253,284,213,239,253,190,213,239,169,190,213, 190,179,169,139,14
2.159.0 ^
5560 ’

5570 WHILE INKEY«<>'"': WEND: CALL ?<BCA7 
3580 IF INKEY«*”" THEN RETURN 
5590 ^

5600 =• POLSKIE LITERY '̂ sl awek.*̂
5610 SYMBOL AFTER 32

5620 SYMBOL 91,0,0,120,12,124,204,120,6 : REM t
56::0 SYMBOL 96,24,16,60,102,96,102,60 : REM '
5640 SYMBOL 123,0,0,60,102,126,96,56,6 ; REM C
5650 SYMBOL 93,56,24,28,24,56,24,60 : REM І

519,239,
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5660 SYMBOL 125,240,96,112,96,226,102,254 : REM 3-

5670 SYMBOL 62,24,16,216,102,102,102,102 s R E M  >
5680 SYMBOL 64,24,16,60,102,102,102,60 : REM Q
u690 SYMBOL 60,24,16,60,96,60,6,124 : REM < .
u700 SYMBOL 92,24,16,126,76,24,48,126 : REM \ '
5710 SYMBOL 94,24,0,126,76,24,48,126 : R E M  -
u720 SYMBOL 163,254,198,12,126,48,102,254 i REM #
5730 SYMBOL 254,3,12,51,51,51,12*3
5740 SYMBOL 255,240,12,243,3,243,12,240 .
5750 RETURM

5760 LOCATE 1,25:PEN 3sPRINT CHR«(24);"K-kont."CHR*(24)| *CHR$<24>*"S 
- s p is " ;C H R $ (2 4 )  /  * °
5770 k$=INKEY*
5780 IP UPPER*( k $ ) THEN 5810 
5790 IF UPPER$(k*)="S“ THEN 370 
5800 GOTO 5770 
5810 RETURN
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