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RESUMEN

La presente investigacion titulada Relacion entre la actitud y el nivel de
conocimiento de medidas alternativas ante fallas del GPS, ECDIS y ARPA en
egresados de la especialidad de puente de la Escuela Nacional de Marina
Mercante "Almirante Miguel Grau" del afio 2015, tuvo como objetivo determinar
la relacion entre las variables. Ademas, se busco relacionar las dimensiones del
manejo y funcionamiento de los equipos electrénicos de navegacion. El estudio
empled un disefio descriptivo-correlacional, ya que buscé la relacién entre la
actitud y el nivel de conocimiento; para ejecutarla, se contd con una poblacion-
muestra de 45 personas, que son los egresados de la especialidad de Puente
del afio 2015. Para ello, se tomo6 una encuesta, donde se midié la actitud y un
cuestionario, donde se evalu6é el nivel de conocimiento. Se obtuvo como
resultado la correlacion significativa al nivel del 0.05 del indicador nivel de
conocimientos del manejo del GPS, ECDIS y ARPA con la variable actitud, los
resultados indican que existe un 0.956 puntos de confianza de que las
correlaciones sean verdaderas y una probabilidad de error menor al 5%. De
acuerdo a la tabla de valores de Ch2, la correlacién encontrada es igual a 4,400

para la dimension respectivamente del estadistico de prueba R de Ch2 el

Xii



resultado de correlacién se muestra con un indice de 0,966, es decir 96.6%, con
un indice de libertad de ,044 0 4.4%, con lo se valido la hipétesis de que si existe

relacion entre las variable.

Palabras clave: Actitud, Nivel de conocimiento, GPS, ECDIS, ARPA.
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ABSTRACT

The title of this thesis is the Relationship between Attitude and the level of
Knowledge of the Alternative Measures to failures of the GPS, ECDIS and
ARPA in people that finish the career of merchant marine officer (third
mate) from the National Merchant Marine School "Almirante Miguel Grau"
2015, had as objective to determine the relationship between the
variables. Also, we try to get the relationship between the dimensions of
handling and the function of Electronic navigation equipment. The study of
the Employment design ONU-correlational, as long as we search for the
relationship between the attitude and knowledge level; to run it, it included
a sample population of 45 characters, from the third mate 2015. For the
wave, a survey was taken, where the Attitude and the ONU Questionnaire
were measured. It was obtained as a result the significant correlation at
the 0.05 level of attitude and knowledge of alternative measures, the
results indicate that the ONU exist 95.6% confidence that the correlations
are true and A probability error less than 5% using the statistical test CH2,

the correlation found is even
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Equal to 4,400 for the correlation, R Ch2 test provided the correlation result
with an index of 0.966 is feasible 96.6% with an index of freedom of 0,044

or 4.4%, so the hypothesis is valid.

Keywords:

Attitude, Knowledge Level, GPS, ECDIS, ARPA.
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INTRODUCCION

En la actualidad, la Escuela Nacional de Marina Mercante “Almirante Miguel
Grau” entrena y capacita a sus alumnos de la especialidad de Puente con la
finalidad de que puedan desenvolverse correctamente como oficiales en el
ambito maritimo, logrando obtener los conocimientos adecuados para poder

enfrentar las adversidades que se presentan a lo largo de su carrera en la mar.

Los oficiales de la especialidad de Puente a lo largo de su carrera,
afrontan diversas situaciones de emergencia en la mar, una de estas son las
fallas en los equipos electronicos que se usan como ayuda a la navegacion:
GPS, ECDIS y ARPA. Por lo cual es importante que los oficiales de Puente

actuen con eficiencia para la solucion de problemas.

Por ello el estudio desea encontrar la relacion entre el nivel de
conocimiento de medidas alternativas antes las fallas de equipos electrénicos y

la actitud que presentan los egresados ante situaciones adversas.
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La presente investigacion exhibe en el primer capitulo, el planteamiento
del problema, formulando la respectiva pregunta de la investigacion,
seguidamente los objetivos, la justificacion, las limitaciones y la viabilidad. En el
segundo apartado, se describe el marco teodrico, teniendo como inicio los
antecedentes; consecutivamente de las bases tedricas que describen el
funcionamiento, manejo de los equipos electronicos como: GPS, ECDIS y ARPA,
y algunos temas que implica el tema de estudio. Posteriormente, en el tercer
acapite, se presentan las hipoétesis y las variables. Luego en el cuarto capitulo
enfocaremos el disefio de la investigacion, la poblacion y muestra. En el quinto
titulo, se detalla los resultados de la investigacién después de usar un método
estadistico. Finalmente, en el sexto capitulo se describen las discusiones,

conclusiones y las recomendaciones.
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CAPITULO I: PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA

1.1 Descripcion de larealidad problematica

La navegacion maritima esté definida como el arte y ciencia de conducir una
embarcacion de manera superficial o submarina. La navegacion maritima en
alta mar tuvo sus inicios con la cultura Fenicia navegando a Remo y a Vela,
teniendo como guia al Sol por las mafianas y durante la noche, a la Estrella
Polar. En la actualidad existen diferentes técnicas de navegacién maritima:
Navegacion costera, por estima, loxodromica, ortodromica, astronémica y

electrénica. Oviedo (2008) afirma que:

La navegacion electronica es aquella realizada por equipos electrénicos
especializados para tal fin, tales como: Radar-Arpa, Gps, Ecdis, etc. Este
tipo es la que ha predominado en la historia contemporanea de la
navegacion (...). Gracias a la navegacion electronica es posible
encontrar la posicién, rumbo, velocidad, profundidad, entre otras de

manera rapida y precisa (p.1).



En el ambito laboral del marino mercante abordo de buques los equipos
y sistemas fundamentales para realizar una eficaz navegacion electrénica
son el GPS, ECDIS y ARPA. Durante la navegacion existen situaciones
adversas que ocasionan fallas en los equipos de navegacién electronica, sin
embargo la informacién para resolver este tipo de fallas es limitada, por lo
cual los oficiales de marina mercante tienen dificultad para afrontar estos
problemas, convirtiendo la situacidon en una emergencia, ya que pone en

riesgo la vida de los tripulantes, la carga y el bugue.

A su vez un factor importante ante las situaciones de emergencia es la
Actitud que el egresado de la especialidad de Puente de la ENAMM
demuestra para la solucion de problemas. Por lo tanto se desea determinar
la relacion entre la actitud y el nivel conocimientos de medidas alternativas
ante fallas del GPS, ECDIS y ARPA en los egresados de la especialidad de
Puente de la ENAMM del afio 2015. Por lo expuesto, se formula la siguiente

interrogante.

1.2 Formulacion del problema

1.2.1 Problema general

¢, Cual es la relacion entre la Actitud y el Nivel de Conocimiento de
Medidas alternativas ante fallas del GPS, ECDIS y ARPA en oficiales
egresados de la especialidad de puente de la Escuela Nacional de

Marina Mercante "Almirante Miguel Grau” del afio 20157



1.2.2 Problemas especificos

¢Existe una relacion positiva entre la Actitud y el Nivel de
Conocimientos del Manejo del GPS, ECDIS y ARPA en egresados
de la especialidad de puente de la Escuela Nacional de Marina

Mercante "Almirante Miguel Grau" del afio 20157

¢Existe una relacion positiva entre la Actitud y el Nivel de
Conocimientos del Funcionamiento del GPS, ECDIS y ARPA en
egresados de la especialidad de puente de la Escuela Nacional

de Marina Mercante "Almirante Miguel Grau" del afio 20157

1.3 Objetivos de la investigacion

1.3.1 Objetivo general

Determinar la relacion entre la Actitud y el Nivel de Conocimiento de

medidas alternativas ante fallas del GPS, ECDIS Y ARPA en oficiales

egresados de la especialidad de puente de la Escuela Nacional de

Marina Mercante "Almirante Miguel Grau" del afio 2015.

1.3.2 Objetivos especificos

Determinar la relacién entre la Actitud y el Nivel de Conocimientos
del manejo del GPS, ECDIS y ARPA en egresados de la
especialidad de puente de la Escuela Nacional de Marina Mercante

"Almirante Miguel Grau" del afio 2015.

Determinar la relacién entre la Actitud y el Nivel de Conocimientos

del funcionamiento del GPS, ECDIS y ARPA en egresados de la



especialidad de puente de la Escuela Nacional de Marina Mercante

"Almirante Miguel Grau" del afio 2015.

1.4 Justificacion de la investigacién

La presente investigacion se justifica y adquiere importancia por las

siguientes razones:

- Justificacion tedrica: Si bien existen investigaciones con relacion al
tema del desempefio profesional de los oficiales de la Escuela Nacional
de Marina Mercante “Almirante Miguel Grau”, ninguna refiere al tema de
Actitud y Nivel de Conocimiento de medidas alternativas ante fallas del
GPS, ECDIS y ARPA. Desde esta perspectiva, la investigacion se justifica
por ser la pionera que nos permitira contar con informacion valiosa que
pueda contribuir en el fortalecimiento de las competencias del egresado

de la especialidad de Puente de la ENAMM.

- Justificacion metodolégica: A partir del estudio, por ser un aporte
importante, en el que se muestra una evaluacion del conocimiento de
medidas alternativas ante fallas del GPS, ECDIS y ARPA de los
egresados, a su vez de una encuesta tipo Likert para verificar la actitud
gue demuestra ante diversas fallas de estos equipos, de este modo se
estaria validando su uso. De manera tal que esta investigacion se pueda
corroborar su utilidad, para el fortalecimiento de las competencias del

egresado de la especialidad de Puente de la ENAMM.



- Justificacion préctica: Los resultados del estudio, son favorables para
contribuir y ayudar en el desarrollo profesional de los egresados de la

especialidad de Puente de la ENAMM.

1.5 Limitaciones de la investigacion

En el desarrollo de la presente tesis se presentaron distintos factores de
limitacion, la principal fue la aplicacion de los instrumentos de la investigacion
hacia los egresados de la especialidad de Puente de la ENAMM para su
desarrollo, puesto que algunos se encontraron realizando sus practicas
profesionales. Cabe mencionar que se superaron todas las situaciones

restrictivas o adversas para el desarrollo del estudio.

1.6 Viabilidad de la investigacion

La investigacion fue viable puesto que se contaron con las coordinaciones

institucionales y se tuvo el visto bueno para la realizacion del mismo.



CAPITULO Il: MARCO TEORICO

2.1 Antecedentes de la investigacion

Cabe precisar que para realizar la presente tesis no se hallaron
investigaciones semejantes sobre medidas alternativas ante fallas del GPS,
ECDIS y ARPA, pero se encontraron pesquisas referidas al nivel de

conocimiento y la actitud.

Pérez y Miranda (2012) realizaron un estudio para determinar la Relacion
entre Nivel de Conocimiento sobre Tuberculosis Pulmonar y la Actitud hacia
el Tratamiento del Usuario de la Estrategia Sanitaria Control Tuberculosis -
Hospital 1I-1 Moyobamba. Julio - Diciembre 2011. El disefio del estudio es
descriptivo correlacional de corte transversal, prospectivo. La muestra, no
probabilistica por conveniencia fue de 60 usuarios de la ESCTBC quienes
cumplieron con los criterios de inclusién. Se emple6 el método cuantitativo
utiizando un cuestionario de veinte preguntas con 5 alternativas de
respuesta que midieron el conocimiento en las dimensiones de medidas de

prevencion, diagnostico y tratamiento de la tuberculosis; y un test
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cuestionario de veinte preguntas con escala tipo Lickert, en las dimensiones
de la actitud: hacia el tratamiento farmacolédgico, cuidados en el hogar y
medidas preventivas con 3 alternativas de respuesta, para medir la actitud
del usuario de la ESCTBC hacia el tratamiento. El procesamiento de los
datos para el analisis estadistico descriptivo se efectu6 en el programa Excel
2010, y el analisis para la comprobacién de hip6tesis con la prueba de
correlacion de PEARSON con el paquete estadistico SPSS 17.0 Los
resultados demuestran que la mayoria de los pacientes con tuberculosis
pulmonar presentan un nivel de conocimientos alto (76.3%) y medio (23.3%)
sobre el tratamiento farmacoldgico, cuidados en el hogar y medidas
preventivas, y una actitud de aprobacion (88.3%) y una actitud indiferencia
(11.7%) no encontrandose actitud de rechazo en ninguno de ellos. Las
pruebas de correlaciéon de Pearson demuestran una relacién directamente
significativa (p=0.684) que acepta nuestra hipétesis de estudio.
Conclusiones: El nivel de conocimientos sobre medidas de prevencion,
diagnostico y tratamiento de la TBC (alto y medio) tiene una relacién vi
significativa (p < 0.05) con la actitud (de aceptacion e indiferencia) hacia el
tratamiento por el usuario de la Estrategia Sanitaria de TBC, por lo que se
recomienda mantener y mejorar los médulos educativos para el usuario que

ingresa a la ESCTBC, a fin de mejorar la actitud hacia ella.

Huamani y Romero (2013) realiza una investigacion sobre la Relacion entre
Nivel de Conocimiento y Actitud sobre Donacion de d&rganos en
adolescentes de la Instituciéon Educativa Juan Guerrero Quimper, indicando
que es un problema mundial, ya que existe un elevado porcentaje de

personas que fallecen a falta de un trasplante oportuno. En Peru, segun
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datos de la RENIEC, existe un mayor porcentaje de personas que no aceptan
donar, a diferencia de los que aceptan ser donadores. Mediante esta
investigacion se espera ampliar el campo de enfermeria, contribuyendo a la
promocién de la salud a nivel de todo grupo etario, en especial en
adolescentes que son una poblacion vulnerable, préximos a tomar
decisiones. Objetivo: Determinar la relacion entre nivel conocimiento y
actitud sobre donacion de 6rganos en adolescentes de 4to y 5to afio de
secundaria de la Institucion Educativa Juan Guerrero Quimper. Metodologia:
Estudio descriptivo correlacional de corte transversal, la poblacién fue de 370
alumnos/as, con un muestreo probabilistico estratificado, conformado por
189 alumnos, bajo ciertos criterios se utilizé una encuesta y un cuestionario
estructurado adaptado, el cual fue sometido a juicio de expertos y prueba
piloto para su validez y confiabilidad respectivamente. Para el analisis de
datos se utilizé el paquete estadistico SPSS v 20. La tesis fue sometida a la
evaluacion del comité de ética en investigacion de la URP, respetando y
teniendo en cuenta los principios éticos de la investigacién. Resultados: El
nivel de conocimiento y actitud sobre donacién de 6rganos se encuentran
relacionados con un chi2 p=0,021. El nivel de conocimiento frente a la
donacién de 6rganos es medio en el 51,3%. La actitud frente a la donacién
es de indiferencia con 58,2%, también de acuerdo a sus dimensiones
cognitiva (56,1%), afectiva (58,7%) y conductual (6,8%). Conclusion: Existe
relacion entre los conocimientos y actitudes de los adolescentes para la

donacion de 6rganos.



Villena (2012) indica que el conocimiento y las actitudes de los(as)
profesionales de enfermeria son los pilares importantes en la atencién
integral que se brinda a las personas con tuberculosis. Por este motivo el
objetivo de nuestra investigacion fue: Determinar la relacién entre el nivel de
conocimientos y las actitudes de los(as) enfermeras en la atencion a las
personas con tuberculosis en la Red Lambayeque durante el afio 2011. La
hipotesis planteada fue determinar si el nivel de conocimiento acerca de la
tuberculosis se relaciona con una actitud favorable de las profesionales de
enfermeria, hacia el paciente con tuberculosis. La investigacion fue de tipo
cuantitativo, transversal con disefio correlacional, incluyendo en ella 40
profesionales de enfermeria, las mismas que se seleccionaron por
conveniencia. Para la recoleccién de datos se utilizaron 2 instrumentos: Un
cuestionario para medir el nivel de conocimientos validados por juicio de
expertos y la escala de Lickert para medir actitudes validadas por el analisis
factorial (coeficiente Alfa-Crombach). Los datos obtenidos se procesaron
utilizando el programa estadistico SPSS y Excel, encontrando como
resultado que el 5% de los(as) profesionales presentaron un buen
conocimiento en medidas preventivas y seguimiento al tratamiento de
tuberculosis, el 75% tiene conocimiento regular en él area de deteccion y
diagndstico y 20% muestra un desconocimiento; en lo relacionado a las
actitudes frente a los pacientes, un 87.5% tiene actitud favorable,
especificamente en el componente afectivo en escucha y tratamiento
individualizado y el 12.7% tiene actitud desfavorable. Concluyendo que si

existe una relacion significativa entre el nivel de conocimiento y las actitudes



de los profesionales en enfermeria debido a que el valor de p=0.002 y es

menor que 0.05.

2.2 Bases Tedricas

2.2.1 Actitud

La actitud es la forma de actuar de una persona. Huamani y Romero
(2013) mencionan que “Las actitudes son las predisposiciones a
responder de una determinada manera con reacciones favorables o
desfavorables hacia algo, las integran las opiniones o creencias, los
sentimientos y las conductas, factores que a su vez se interrelacionan

entre si” (p.28).

2.2.2 Conocimientos

La definicion de conocimiento segun la Real Academia Espafiola
(2014), es la accion y efecto de conocer, ademés del entendimiento,
inteligencia, razon natural, nocion y saber elemental de algo. Ademas,
Tafur (2013) menciona: “El producto o resultado de ser instruido, el
conjunto de cosas sobre las que se sabe o0 que estan contenidas en la
ciencia” (p.15). El procesamiento del conocimiento es no s6lo necesario
para derivar nuevo conocimiento, como dice la definicion, sino para

conseguir un comportamiento racional orientado por objetivos.

2.2.2.1 Clasificacion de conocimiento

En la clasificacion de conocimiento se aprecia diferentes

medios de entendimiento. Tafur (2013) afirma:
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e Vulgar: Es aquel que el hombre aprende del medio donde se

desenvuelve, se transmiten de generacion en generacion.

¢ Cientifico: Es aquel que se obtiene mediante procedimientos
con pretension de validez, utilizando la reflexion, los
razonamientos logicos y respondiendo una busqueda
intencional por la cual se delimita a los objetos y se

previenen los métodos de indagacion. (p.15).

2.2.2.2 Tipos de conocimiento

En la actualidad se distinguen diferentes tipos de
conocimientos segun el desarrollo del hombre en el tiempo.

Tafur (2013) indica:

e Conocimiento Artistico: Es aquel que se utiliza para
comunicar emociones, pensamientos, sentimientos, ademas
de descubrir la belleza y sencillez de las cosas. El
conocimiento artistico no se puede comunicar o transmitir,
este es propio del individuo que lo posee y solo puede ser

desarrollado por él.

e Conocimiento revelado: Este conocimiento tiene dos formas:
el conocimiento revelado por Dios, y el conocimiento
revelado por nuestra conciencia. Este viene dado por una
representacion de fe, en el que cualquier individuo que
desea conocer algo, lo conoce de forma oculta o misteriosa.

Es mas aplicado a la teologia o identidades religiosas.
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e Conocimiento empirico: Es el conocimiento que se da por
casualidad de la vida, es decir, al azar, permitiendo a los
seres humanos conducirse en su vida y las diferentes
actividades que desarrollan, les permite salir de la rutina.
Este conocimiento es propio de las personas sin formacion,
pero que tienen conocimiento del mundo exterior, lo que les
permite actuar y determinar acciones, hechos vy
respuestas casi por instinto, de aqui que su fuente principal

de conocimiento son los sentidos. (p.16).

2.2.2.3 Caracteristicas del conocimiento

Tafur (2013) menciona las diferentes caracteristicas del

conocimiento:

e El conocimiento es personal, en el sentido de que se origina
y reside en las personas, que lo asimilan como resultado de
Su propia experiencia y lo incorporan a su acervo personal
estando “convencidas” de su significado e implicaciones,
articulandolo como un todo organizado que da estructura y

significado a sus distintas piezas.

e Su utilizacién, que puede repetirse sin que el conocimiento

“se consuma” como ocurre con otros bienes fisicos,

¢ Sirve de guia para la accion de las personas, en el sentido

de decidir qué hacer en cada momento porque esa accion
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tiene en general por objetivo mejorar las consecuencias.

(pp.16-17)

2.2.2.4 Niveles de conocimiento

Navarro y Lopez (2012) menciona que el ser humano puede
captar un objeto en tres diferentes etapas y al mismo tiempo,

por medio de tres diferentes niveles intimamente vinculados:

e EIl conocimiento descriptivo: Consiste en captar un objeto
por medio de los sentidos; tal es el caso de las imagenes
captadas por medio de la vista. Gracias a ella podemos
almacenar en nuestra mente las imagenes de las cosas, con
color, figura y dimensiones. Los ojos y los oidos son los

principales sentidos utilizados por el ser humano.

e Conocimiento conceptual: También llamado empirico, con el
riesgo de muchas confusiones, dado que la palabra
empirismo se ha utilizado hasta para hablar de hallazgos a
prueba de ensayo y error. En este nivel no hay colores,
dimensiones ni estructuras universales como es el caso del
conocimiento descriptivo: Intuir un objeto significa captarlo
dentro de un amplio contexto, como elemento de una
totalidad, sin estructuras ni limites definidos con claridad. La
palabra conceptual se refiere a esta totalidad percibida en el

momento de la intuicion.
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e Conocimiento teorico: Consiste en representaciones
invisibles, inmateriales, pero universales y esenciales. La
principal diferencia entre el nivel descriptivo y el teérico
reside en la singularidad y universalidad que caracteriza,
respectivamente, a estos dos tipos de conocimiento. El

conocimiento descriptivo es singular y el teérico universal.

(p.10).

2.2.3 Navegacion electrénica

Oviedo (2008) dice que “Navegacion electronica es aquella realizada
por ayuda de equipos electronicos especializados para tal fin, tales
como: el Radar (Radio Detection and Ranging), el GPS (Global
Positioning System), computadoras, Radar ARPA (Automatic Radar
Plotting Aids), etc.” (p.1). Es de esta manera que se pueden apreciar

los beneficios que aporta la tecnologia a la navegacion electréonica.

2.2.3.1 Equipos electrénicos de navegacion

Existen diferentes tipos de equipos electrénicos que podemos
encontrar en el puente los cuales son de suma importancia
para realizar una navegacion eficiente. En el Convenio
Internacional Safety Of Life At Sea (2014), capitulo V- Regla 15

explica que:

e Todo equipo electronico debera facilitar las tareas que
deban realizar el personal del puente y el practico para llevar

a cabo un andlisis detallado de la situacion y poder gobernar
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el buque con seguridad en todas las condiciones

operacionales.

Fomentar una gestién eficaz y segura de los recursos del

puente.

Permitir que el personal del puente y el practico tengan un
acceso adecuado y continuo al a informacion esencial y que
esta se presente de manera clara y sin ambigtiedades,
utiizandose simbolos y sistemas de codificacion
normalizados para los mandos y las presentaciones visuales

en pantalla.

Indicar la situacion operacional de las funciones automaticas

y de los elementos, sistemas o subsistemas integrados.

Permitir que el personal del puente y el practico dispongan
de unos procesos de tratamiento de la informacion y de toma

de decisiones que sean rapidos, continuos y eficaces.

Evitar o reducir al minimo la realizacibn de un trabajo
excesivo 0 innecesario y toda condicion o distraccién en el
puente que pueda reducir fatiga o interferir con el estado
permanente de vigilancia que debe mantener el equipo del

puente y el préactico.

Recudir al minimo el riesgo que se produzca errores
humanos y detectar tales errores cuando se produzcan,

mediante sistemas de supervision y alarma con el tiempo
15



suficiente para que el equipo del puente y el practico puedan

tomar medidas correctivas (pp.292-293).

2.2.4 Global Position System (GPS)

2.2.4.1 Definicion del GPS

Giménez y Ros (2010) detallan que:

El Sistema de Posicionamiento Global o GPS, aunque su
nombre correcto es NAVSTAR-GPS1, es un sistema global
de navegacion por satélite que permite determinar en todo
el mundo la posicibn de un objeto, una persona, un
vehiculo o una nave. Podemos alcanzar una precision
hasta de centimetros, usando el GPS diferencial, pero lo
habitual son unos pocos metros. Aunque su invencién se
atribuye a los gobiernos de Francia y Bélgica, el sistema
fue desarrollado e instalado por el Departamento de
Defensa de los Estados Unidos, del que actualmente se
encarga. El GPS funciona mediante una red de 27 satélites
(24 operativos y 3 de respaldo) en érbita a 20200 km sobre
el globo terraqueo, con trayectorias sincronizadas para
cubrir toda la superficie de la Tierra. Cuando se desea
determinar una posicion, el receptor que se utiliza para ello
localiza automaticamente como minimo tres satélites de la
red, de los que recibe unas sefales indicando la posicion y
el reloj de cada uno de ellos. Con base en estas sefiales,

el aparato sincroniza el reloj del Sistema de
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Posicionamiento y calcula el retraso de las sefiales; es
decir, la distancia al satélite. Por "triangulacion” los tres
satélites calculan la posicién en que el GPS se encuentra.
La triangulacion en el caso del Sistema de Posicionamiento
Global se basa en determinar la distancia de cada satélite
respecto al punto de medicion. Conocidas las distancias,
se determina facilmente la propia posicién relativa respecto
a los tres satélites. Conociendo ademas las coordenadas o
posicion de cada uno de ellos por la sefial que emiten, se
obtiene la posicién absoluta o sus coordenadas reales del
punto de mediciébn. También se consigue una exactitud
extrema en el reloj del GPS, similar a la de los relojes
atomicos que llevan a bordo cada uno de los satélites (p.

2).

2.2.4.2 Caracteristicas Técnicas del GPS

Giménez y Ros (2010) explican las caracteristicas técnicas del

GPS:

e Segmento espacial: En el segmento espacial nos
encontramos 24 satélites con trayectorias sincronizadas
para cubrir toda la superficie del globo terraqueo. Mas
concretamente, repartidos en 6 planos orbitales de 4
satélites cada uno. La energia eléctrica que requieren
para su funcionamiento la adquieren a partir de dos

paneles compuestos de celdas solares adosados a sus
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costados. A continuacion, mostramos
esquematicamente la altitud a la que se encuentran, el
periodo de tiempo de los satélites en orbitar, la vida util
de un satélite, y la inclinacion de estos respecto al

ecuador terrestre.

a) Altitud: 20.200 km

b) Periodo: 11 h 56 min (12 horas sidéreas)

c) Inclinacién: 55 grados (respecto al ecuador

terrestre).

d) Vida util: 7,5 afios

e) Utilizan paneles solares y baterias de Ni-cad.

e Segmento de control: El sistema global de navegacion
por satélite compuesto por el segmento de control se
refiere a una serie de estaciones terrestres. Estas envian
informacion de control a los satélites para controlar las
orbitas y realizar el mantenimiento de toda la
constelacién. Se podria decir que son estaciones de
rastreo automaticas distribuidas globalmente y que
monitorean las orbitas junto con las sefiales de cada
satélite enviando correcciones. Activan y desactivan los
satélites segun las necesidades de mantenimiento. Hay
una estacion principal, 4 antenas de tierra y 5 estaciones

monitoras de seguimiento.
18



e Segmento del usuario: En este apartado nos referimos
al instrumento en si. Los Sistemas de Posicionamiento
indican la posicion en la que se encuentran. Conocidas
también como Unidades GPS, son las que podemos
adquirir en las tiendas especializadas. EI GPS es el
conjunto de elementos (Software y Hardware) que
permiten determinar la posicién, velocidad y tiempo de
un usuario, ademas de los parametros necesarios
adicionales que requiera. A continuacién enumeraremos

las partes de las que consta un GPS:

1. Antena con preamplificador.

2. Seccion de radio frecuencia o canal.

3. Micro procesador para reduccion,
almacenamiento y procesamiento de datos.

4. Oscilador de precision para la generacion de
los cédigos pseudo aleatorios utilizados en la
medicion del tiempo de viaje de la sefial.

5. Fuente de energia eléctrica.

6. Interfaces del usuario (pantalla, teclado de
comandos).

7. Memoria de almacenamiento.

Llegado a este punto, es necesario plantearnos una

pregunta, ¢Qué hace un GPS?
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1. Identificacién y seguimiento de los codigos
asociados a cada satélite.

2. Determinacién de la distancia.

3. Decodificacion de las sefiales de datos de
navegacion para obtener las efemérides, el
almanaque.

4. Aplicar las  correcciones  (del reloj,
ionosféricas,...). (sic).

5. Determinacion de la posicién y velocidad.

6. Validacion de los resultados obtenidos y
almacenamiento en memoria.

7. Presentacion de la informacion (pp. 4-6).

2.2.4.3 Evolucién del sistema GPS

Atreves de los afios se ha notado un progreso en los equipos

de posicionamiento satelital. Giménez y Ros (2010) sustentan:

El GPS esta evolucionando hacia un sistema mas solido, el
GPS lll, con una mayor disponibilidad y que reduzca la
complejidad de las aumentaciones GPS. Algunas de las

mejoras previstas comprenden:

1. Incorporacion de una nueva sefal en L2 para uso
civil.
2. Adicion de una tercera sefial civil (L5): 1176,45 MHz
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. Proteccién y disponibilidad de una de las dos nuevas
seflales para servicios de Seguridad Para la Vida

(SOL).

. Mejora en la estructura de sefales.

. Incremento en la potencia de sefial (L5 tendra un

nivel de potencia de - 154 dB).

. Mejora en la precision (1 — 5 m).

. Aumento en el niUmero de estaciones monitorizadas:

12 (el doble)

. Permitir mejor interoperabilidad con la frecuencia L1

de Galileo.

El programa GPS Il persigue el objetivo de garantizar que

el GPS satisfaga requisitos militares y civiles previstos para

los proximos 30 afios. Este programa se esté desarrollando

para utilizar un enfoque en 3 etapas, una de las etapas de

transicion es el GPS Il. El programa es muy flexible,

permite cambios futuros y reduce riesgos.

El desarrollo de satélites GPS Il comenzé en 2005, y

el primero de ellos estara disponible para su lanzamiento

en 2012, con el objetivo de lograr la transicion completa de

GPS lll en 2017. Los desafios son los siguientes:

1. Representar los requisitos de usuarios, tanto civiles

como militares, en cuanto a GPS.
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2. Limitar los requisitos GPS Il dentro de los objetivos

operacionales.

3. Proporcionar flexibilidad que permita cambios
futuros para satisfacer requisitos de los usuarios

hasta 2030.

4. Proporcionar solidez para la creciente dependencia
en la determinacién de posicion y de hora precisa

como servicio internacional (p. 7).

2.2.4.4 Tipos de GPS

El receptor de GPS se clasifica segun el ambito de uso, es por
ello que se encuentran equipos con distintas caracteristicas.

Andnimo (s.f) sefala:

Los navegadores GPS se pueden clasificar en dos grupos:
dispositivos basados en GPS dedicado; y equipos GPS que
necesitan utilizarse conjuntamente con PDA, ordenador o
movil.

a) Navegadores basados en un GPS dedicado.

Estos dispositivos proporcionan una interfaz grafica al
usuario, proporcionan datos de navegacion (latitud,
longitud, altitud, velocidad, satélites en vista, hora o
brijula electrénica). Una de las caracteristicas mas
importantes de estos receptores es la de poder grabar
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0 marcar una determinada posicion a través de la
funciébn waypoint (punto de camino), la cual
generalmente podremos asociar un nombre (0 incluso
un icono). A partir de las anteriores funciones se puede
n crear rutas (agrupacion en secuencia de waypoints):
una ruta contiene una posicion de partida y una final,
asi como toda una serie de localizaciones intermedias
a lo largo del trayecto. También, podeos hacer que sea
el propio GPS el que grabe autométicamente nuestra
ruta o “huella” a través de la funcion a través de la
funcion track (nuestro receptor grabara un punto cada
vez que cambiemos de direccion), para que podamos
volver, sin ningun problema, a nuestro punto de partida.
Muchos de estos equipos incorporan o dan la
posibilidad de importar cartografia, haciendo que su

utilizacién sea mas atrayente.

Dependiendo del servicio que prestan se pueden dividir en

dos grupos: el primer grupo esta formado por los GPS para

uso en senderismo, BTT (Bicicletas Todo Terreno), motos,

atletas o maritimos. En el otro grupo estan los GPS para

uso en vehiculos y tienen su funcion principal es la de guiar

al conductor por carreteras y calles, hasta un lugar de

destino.

Senderismo, BTT, atletas o deportes maritimos.

Vehiculos
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eTrex eTrex Camo eTrex Venture CX Etrex Vista CX Edge 305 (HR/CAD)

Figura 1. GPS Tipo senderismo, BTT, atletas o deportes maritimos.

Fuente: Recuperado de:
http://bibing.us.es/proyectos/abreproy/11417/fichero/Cap%EDtul
0s%252F4-+Tipos+de+dispositivos+GPS.pdf

o> P o

Garmin® Nuvi Garmin® Nuvi 360/610/660 -  GARMIN® StreetPilor  GARMIN® GPSMap
300/310/350 Europa- 7200/7500 296,

Figura 2. GPS Tipo vehiculos.

Fuente: Recuperado de:
http://bibing.us.es/proyectos/abreproy/11417/fichero/Cap%EDtul
0s%252F4-+Tipos+de+dispositivos+GPS.pdf

b) Navegadores GPS para usar conjuntamente con PDA,

ordenador o movil.

Este es un nuevo concepto de navegador que se apoya
en tres pilares fundamentales: Un receptos GPS con
interfaz de comunicacion; una PDA (Personal Digital
Assistant), ordenador o movil, y un programa para

comunicarlos y tratar los datos del GPS.

o Tarjeta (Receptor de GPS Compact Flash, tarjeta

SD).
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e Bluetooth.

e USB, RS232 0 PS/2

c) GPS Localizadores
Estos localizadores estan dotados de un GPS con
ChipSet SiRF Star Il de ultima generacién y un modulo
GSM con capacidad de GPRS, SMS y voz que permite
enviar la posicion a un servidor Web, a un e-mail 0 a un

teléfono mavil y monitorizar el sonido ambiente.

2.2.4.5 Trilateracion del GPS

De la Cruz (2004) expresa que la trilateracion del GPS es:

La base para determinar la posicion de un receptor GPS es
la trilateracion a partir de la referencia proporcionada por
los satélites en el espacio. Para llevar a cabo el proceso de
trilateracion, el receptor GPS calcula la distancia hasta el
satélite midiendo el tiempo que tarda la sefial en llegar
hasta él. Para ello, el GPS necesita un sistema muy preciso
para medir el tiempo. Ademas, es preciso conocer la
posicion exacta del satélite. Finalmente, la sefial recibida

debe corregirse para eliminar los retardos ocasionados.

Una vez que el receptor GPS recibe la posicién de al menos

cuatro satélites y conoce su distancia hasta cada uno de
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ellos, puede determinar su posicién superponiendo las

esferas imaginarias que generan.

Podemos comprender mejor esta explicacion con un
ejemplo. Imaginemos que nos encontramos a 21.000 km
de un primer satélite. Esta distancia nos indica que
podemos encontrarnos en cualquier punto de la superficie
de una esfera imaginaria de 21.000 km de radio. Ahora,
imaginemos que nos encontramos a 24.000 km de un
segundo satélite. De este modo, también nos encontramos
en cualquier punto de la superficie de esta segunda esfera
imaginaria de 24.000 km de radio. La interseccion de estas
dos esferas generara un circulo que disminuird las
posibilidades de situar nuestra posicion. Por otro lado,
imaginemos que un tercer satélite se encuentra a 26.000
km. Ahora nuestras posibilidades de posicion se reducen a
dos puntos, aquellos donde se unen la tercera esfera y el
circulo generado por las otras dos. Aunque uno de estos
dos puntos seguramente dara un valor absurdo (lejos de la
Tierra, por ejemplo) y puede ser rechazado sin mas,
necesitamos un cuarto satélite que determine cual de ellos
es el correcto, si bien no es necesario por la razon
anteriormente mencionada. A pesar de su aparente falta de
utilidad, este cuarto satélite tendra una funcion crucial en la
medicion de nuestra posicién, como se vera mas adelante
(p.4).
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2.2.4.6 Manejo del GPS Maritimo

e Descripcion general del menu

En el manual del usuario se encuentra todo lo se debe de

saber sobre el manejo y funcionamiento del GPS. Furuno

(s.f) indica:
La mayoria de las operaciones de la unidad se realizan
a través del mend. A continuacion, sigue una
introduccion rapida para ver como se selecciona un
mend y se modifica su configuracion de ajuste. Si se
pierde durante las operaciones, pulse la tecla
MENU/ZOOM para volver al menu principal.

1. Pulse una o dos veces la tecla MENU/ZOOM para
mostrar el menu principal. Una pulsacion: pantalla
de gobierno, pantalla de datos de navegacion,
pantalla del monitor del satélite, pantalla de
presentacion de usuario 1/2. Dos pulsaciones:
pantalla de pléter, pantalla de autopista.

Nota: Para la siguiente explicaciéon, se toman como

ejemplo los menus de la pantalla de ploter.
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| ¥end
Derrotas
Vavpoints T
Rutas
Confic de plater Cursor
Alarnas
Mensalies
Elininar
Confie de GPS

WALS
I
| MENU/ZOOM] :Cancelar/¥alver [ENT]:Intro A/Y Selec

Figura 3. Menu principal del GPS.

Fuente. Manual Furuno GP33

Nota: *: Solamente se muestra cuando se pulsa la tecla
MENU/ZOOM en la pantalla de ploter

2. Pulse 42 ¥ para seleccionar una opcion y pulse la
tecla ENT.

3. Pulse la tecla ENT (@ ®],
Por ejemplo, seleccione la opcion [Config

de pléter] y pulse la tecla ENT.

| Hend =Confia de ploter

Intr wavopint autow (C0GD
Linea C0G :
Referencia CDG/ERG
Varizacidn mamnética
Hombre WP

WEL TTG/ETA

Figura 4. Configuracion de pléter.
Fuente. Manual Furuno GP33

4. Pulse 4« °¥ para seleccionar la opcién deseada.
Por ejemplo, seleccione [Referencia COG/BRG]

5. Pulse la tecla ENT i ®],
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Una ventana muestra las opciones del
elemento seleccionado (Verdadero /
Magnético).

6. Pulse 42 ¥ para seleccionar la opcion deseada.

7. Pulse la tecla ENT (2 ®],

8. Pulse dos veces la tecla MENU/ZOOM (o 4) para

cerrar el mendu.

e Creacion de rutas
Puede almacenar hasta 100 rutas, y una ruta puede tener 30
waypoints. Una ruta se construye con los waypoints que ha
introducido.

Waypoint

(punto intermedio) Waypoint

(punto de.\llegada)

g

/O/
/ Waypoint

(punto intermedio) (

Waypomt_ Waypoint
(punto de salida) (punto intermedio)

Figura 5. Ejemplo de ruta.
Fuente. Manual Furuno GP33

1. Pulse dos veces la tecla MENU/ZOOM para mostrar el
menu principal.
2. Seleccione [Rutas] y pulse la tecla ENT.

3. Pulse la tecla ENT para mostrar la lista de rutas.
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Wen() >Rutas =L st rutas

Noebre TLEG{re) Mimero
| [huevol |

[MENU/Z00M) :Cancalar/Yolver [ENT]:Intro AJY Selec

Figura 6. Lista de rutas.
Fuente. Manual Furuno GP33

4. Confirme que esté elegida la opcidon [Nuevo] y pulse la

tecla ENT para mostrar los datos de la ruta.

Rutas »List rutas >info de ruta
Nombre - GURTIFNEELES total 0 00nn 0 Puntos
. Coment - -> LES BRG
=
y P —t i
i [SHE —m —
4 - —
N — - et
| r—— e xht
7 — —
| — RoE:
[VENU/Z00H] -Cancelar/Yolver [ENT] . Intro A/Y Selec

Figura 7. Informacion de rutas.
Fuente. Manual Furuno GP33
5. Pulse la tecla ENT para cambiar el nombre de ruta.
6. Use el teclado de cursor para introducir el nombre de
ruta y pulse la tecla ENT (mé&ximo: seis caracteres).
7. Pulse ¥ y después la tecla ENT.
8. Use el teclado de cursor para introducir el comentario

(méximo. 18 caracteres).

30



9. Pulse ¥ para mover el cursor hasta [1] y pulse la tecla

ENT.

10. Confirme que esté elegida la opcién [Agregar] y pulse
la tecla ENT.

11. Seleccione [Alfa] o [Local] y pulse la tecla ENT para
mostrar la lista de waypoints.

12. Seleccione el waypoint al que agregar la ruta y pulse
la tecla ENT. El waypoint elegido (como punto de
inicio) se registra en [1].

13. Pulse ¥ para seleccionar [2] y pulse la tecla ENT.

14. Repita los pasos de 10 a 13 para completar la ruta.

15. Pulse varias veces la tecla MENU/ZOOM para cerrar

el mend.

e Alarmas

Hay nueve condiciones de alarma que desencadenan
alarmas visuales y acusticas: Alarma de arribada, alarma de
fondeo, alarma de error de desviacion (XTE), alarma de
velocidad, alarma de salida basada en la velocidad, alarma
de ausencia de sefial WAAS, alarma de hora, alarma de
vigje y alarma de cuentakildmetros.

Cuando se cumplen los criterios configurados
correspondientes a una alarma, suena el zumbador y

aparecen el nombre y el icono de la alarma disparada en la
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pantalla (en todas la alarmas salvo en la de salida basada
en la velocidad).

Para silenciar el zumbador y eliminar la indicacion del
nombre de la alarma, pulse cualquier tecla. El icono de la
alarma permanecera en pantalla hasta que desaparezca el

motivo de la alarma.

| Meni >Alaraas €) +— Icono de alarma
mbador ——— L_ALARMAXTE | [ Mensaje de

Arribada/nciaie - Desactivar 0S50 m

{TE - Desactivar "

Veloc idad . Desactivar 0.0 i

Sal. basada en vel - Desactivar 10w Cerrado

W0 Abierto

WRAS - Desactivar

kora - Desactivar 010

Yiale . Desactivar [ na

(uentakilosetros - Desactivar 0 ma

[MENU/Z00M) ; Cance lar/olver [ENT] :Intro A/Y Selec

Figura 8. Lista de configuracion de alarmas.
Fuente. Manual Furuno GP33

Para saber qué alarma se ha desencadenado, siga este
procedimiento:
1. Pulse dos veces la tecla MENU/ZOOM para mostrar el
menu principal.

2. Seleccione [Mensajes] y pulse la tecla ENT.

{ Meny >Menszies &
ALARMA DE VELOC1DAD

|
| [MENU/Z00MD :Cancelar/Volver [ENT]:intro A/Y Selec

Figura 9. Ejemplo de mensaje de alarma.
Fuente. Manual Furuno GP33.
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La presentacion muestra los nombres de las alarmas
problematicas. Cuando no haya alarmas, aparecera el

mensaje "Ningln mensaje".

Mensaje Significado
"ALARMA XTE" Se ha violado la alarma XTE (desviadon).
"ALARMA DE HORA" Se ha violado la alarma de hora.
"ALARMA DE VELOCIDAD" Se ha violado la alama de velocidad.
"ALARMA DE LLEGADA" Se ha vidlado la alama de amibada o llegada.
"ALARMA CE VIAJE" Se ha viclado la alarma de viaje.
"ALARMA DE CUENTAKI- Se hp violado la alamma de la distancia del cuen-
LOMETROS" takilometros.
"ALARMA DE FONDEDC" Se ha violado la alarma de fondeo
"SIN SEMAL WAAS" Mo ha sido posible detectar la sefial WALS.

Figura 10. Lista de alarmas y sus significados.
Fuente. Manual Furuno GP33.

2.2.5 Electronic Chart Display Information System (ECDIS)

Desde algunos afios, una nueva denominacion se ha hecho importante
y popular en el mundo de los navegantes: el ECDIS, conocido con el
nombre de 'Carta Electronica’. Todos los tipos de presentacion de
cartas en ordenadores son designados como ECDIS, pero existen
estandares y especificaciones que precisamente definen la naturaleza
del ECDIS, haciendo que este mejore como un sistema diseflado para

la navegacion profesional (Velasquez, 2011, p.1).
2.2.5.1 Definicion del ECDIS
Velasquez (2011) sefiala que:

ECDIS es la abreviatura de 'Electronic Chart Display

Information System’, es decir: "Sistema de Informacion y
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Visualizacion de la Carta Electronica" (ECDIS). EI ECDIS
esta definido en la Resolucién de la OMI A817/19 seccion
2.1 y en el Glosario de Términos relativos al ECDIS (S-52
Apéndice 3), como "Un sistema de informaciéon para la
navegacion, aceptado como equivalente a la carta nautica
actualizada, segun los requerimientos de la regla V/20 de

la Convencién SOLAS de 1974.

Este permite la visualizacion de la informacién
seleccionada a partir de un Sistema de carta electronica
(SENC), y de informacion de posicidon a partir de ayudas a
la navegacion, capaz de preparar el plan de navegacion y
su control. El sistema debera permitir presentar la
informacion suplementaria relativa a la navegacion”. En
estos términos, el ECDIS es la version aceptada por la OMI
para reemplazar las cartas de papel, y cumple con las

reglas mas recientes de la Convenciéon SOLAS (p.1)

2.2.5.2 Caracteristicas del ECDIS

Debido a que existen diferentes manufacturas que producen
equipos ECDIS es necesario que las caracteristicas se

estandaricen. Velasquez (2011) alega que:

El ECDIS puede desemperfiar mayores y mejores funciones
gue las de la carta nautica tradicional, haciéndolas mas

faciles, precisas y rapidas. Esto incluye la optimizacién del
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planeamiento de rutas, de la determinacién de la posicion
del navio, de la actualizacion de los datos de aviso a los
navegantes. EI ECDIS facilita también la navegacion de
tipo costero o por circulo maximo (ortodrémica,

loxodrémica), etc.

Para el navegante, el ECDIS representa un sistema que
comprende el hardware, el software y la carta electronica

de navegacion (los datos cartograficos digitales).

a) ElI bhardware del ECDIS es generalmente un
ordenador con capacidad grafica y de altas
prestaciones, pudiendo ser un PC de gama alta o una
estacion de trabajo (con sistema operativo UNIX o
Linux), conectada a los equipos de localizacion del
bugue (Global Positioning System, GPS),
girocompas, radar, corredera, ARPA, etc. A través del
protocolo de datos NMEA 0183, se suministra al
equipo ECDIS la posicion constante y precisa del
bugue (NMEA = National Marine Electronics
Association). Igualmente, existe la opcion de
sobreimponer la pantalla del radar sobre la carta

electrénica.

b) El software consiste de una interface de usuario (Ul)
y el llamado kernel ECDIS. El software presenta las

cartas electronicas (ENCs) junto a botones o
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pulsadores virtuales y comandos que permiten

efectuar las diversas funciones para la navegacion.

c) La Carta Electronica de Navegacion (ENC) contiene
los datos en el formato estandar 'S57', y esta
usualmente almacenada en un CD-ROM o DVD. La
carta electrénica puede actualizarse mediante la
sustitucibon de un nuevo disco que se carga
manualmente, pero también puede ser actualizada
automaticamente por radio-comunicacion o por

transmision satelitaria (Inmarsat).

Los datos de la ENC estan organizados en celdas que
cubren las diversas areas geograficas sin solapes de datos.
Las celdas contienen los objetos geo-cartograficos como
son: boyas, faros, areas de fondeo, areas restringidas etc.,
asi como aquellos objetos ad-hoc creados por el usuario
para fines propios de la navegacion como son: waypoints,

lineas de rumbo, anotaciones, posiciones fijas etc.

La carta electrénica, una vez que se almacena en el
ECDIS, se denomina Carta Electronica de Navegacion del
Sistema (SENC); ésta es generada por los datos originales
de la ENC insertados, una vez que los datos en formato S-
57 han sido transformados al formato interno propio del

ECDIS del fabricante. El SENC contiene todos los datos de
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la ENC en el formato digital disefiado por el fabricante del

ECDIS.

Los datos de la ENC en formato S-57, en general,
consisten en informacion vectorial. Los graficos vectoriales
facilitan su compresion y compactaciéon (ocupan poco
espacio), favorecen la eficiencia, calidad y rapidez de la
presentacion, y ofrecen mayor capacidad de ser
combinados con informacion textual, propia de cada objeto
(propia de los objetos y atributos relacionados a cada
objeto). La solucién vectorial dispone asimismo de
flexibilidad para exhibir posiciones geograficas en cualquier
escala. En casi todos los aspectos, las ENC vectoriales

ofrecen mayores ventajas que las raster (pp.2-3).

2.2.5.3 Suministro ENC’s

Los entes que suministran los ENC’s son las oficinas

hidrograficas nacionales. Velasquez (2011) ratifica que:

Las Oficinas Hidrograficas Nacionales son las encargadas
de editar y publicar las ENC, al igual que en el caso de las
cartas de papel, y en este sentido, los paises firmantes de
SOLAS adquieren este compromiso. Asimismo, las OH
pueden delegar en compafiias privadas la produccion y
comercializacién de este tipo de documentos electrénicos,

obligandolas entonces, normalmente, a un chequeo y
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certificacion oficial de los resultados, para asegurar el

debido control de calidad.

Las ENCs no certificadas, o no oficiales, provenientes de
empresas privadas, no estan permitida para propositos de
navegacion, y soélo se aceptan, como mucho, para
complementar las cartas nauticas de papel, y siempre en
forma limitada, siendo de responsabilidad de cada
navegante los posibles problemas derivados del empleo de

esos datos.

En la actualidad, el suministro de datos en formato S-57
es todavia un punto débil del sistema ECDIS. Los servicios
hidrogréaficos son generalmente las autoridades publicas
nacionales encargadas de producir y proveer no sélo las
cartas de papel sino también las ENC; y ésta es una de las
tareas con la que los servicios hidrograficos se estan
viendo ocupados -e incluso desbordados- durante los
ultimos afios. Por ahora, sélo una pequefia fraccién de la
superficie terrestre ha sido reflejada en datos cartograficos

digitales oficiales.

Las cartas nauticas escaneadas, raster, mas facilmente
obtenibles, suelen ser una alternativa a las ENC's
instaladas en los ECDIS oficiales, normalmente de caracter
vectorial. Las ENCs raster provenientes de fuentes oficiales

(como las ARCS del Almirantazgo Britanico), pueden tener
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algunas prestaciones similares a las de las vectoriales
oficiales, y de alguna manera tratan de cubrir la falta de
versiones vectoriales. En este sentido, algunos ECDIS
también son capaces de leer y presentar las cartas raster;
es mas, tal funcionalidad ha sido recogida vya,
adicionalmente, en las especificaciones del ECDIS (dual

fuel).

Las cartas de papel escaneadas (en formato raster), no
tienen las caracteristicas de las cartas vectoriales. La carta
raster consiste de imagenes tipo pixel, y no puede
asociarse tan facilmente a los datos textuales necesarios
gue definen a los objetos y atributos. Exigen del usuario un

esfuerzo de interpretacion mayor.

En contraste, en la carta ECDIS vectorial la geometria
de los objetos cartograficos estd totalmente descrita y
definida por medio de nodos (puntos), ejes (lineas) y areas
(poligonos), que a su vez contienen atributos vy
caracteristicas que corresponden a elementos geo-
cartograficos del mundo real. Esta geometria, exhibible con
precision en cualquier escala, permite la navegacion de
forma precisa, eficiente y facil, y permite evitar posibles
peligros de colisién, encallamiento, etc. En especial,
cuando se llevan a cabo navegaciones por lugares

peligrosos, las ECDIS vectoriales facilitan las alertas
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graficas automaticas, y la activacion de alarmas audibles

disefiadas para tal fin (p.4).

2.2.5.4 Estandares del ECDIS

Velazquez (2011) asegura que todo sistema ECDIS debe

ofrecer las siguientes caracteristicas:

- Lectura de datos ENC (S57) y transferencia al SENC
propietario

- Funcién 'Antigrounding'

- Alarmas de obstrucciones a la Navegacion

- Presentacién de objetos y sus caracteristicas de
acuerdo a la libreria de presentacion (S52)

- Procedimiento de actualizacion

- Planeamiento de rutas

- Entrada de anotaciones y observaciones

- Sonda, mediciéon de distancias

Un ECDIS debe poseer las caracteristicas antes
mencionadas. Solamente un ECDIS debidamente certificado y
con datos oficializados y homologados estd admitido para
reemplazar las cartas de papel en el puente de mando. Sin
embargo, en la practica también se utilizan equipos que no
reunen estas condiciones, como los llamados Sistemas de
Cartas Electronicas (ECS), los cuales, en cualquier caso,

deben ser usados combinadamente con las cartas de papel en
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el puente, ya que no relnen las caracteristicas de un ECDIS

oficial (p.5).

2.2.5.5 Requisitos de Respaldo del ECDIS

El Bureau Hidrografico Internacional Ménaco (2010) afirma:

Requisitos de respaldo Ningun sistema electronico es
completamente seguro. Por tanto, los Estandares de
funcionamiento de la OMI requieren que el “sistema
completo” incluya tanto un ECDIS principal como un medio

de apoyo adecuado independiente, que provea de:

— Capacidad auténoma que permita sustituir con
seguridad las funciones del ECDIS, asegurando que un

fallo del sistema no cause una situacion critica;

— Medios para garantizar la seguridad de la navegacion
durante la parte que quede del viaje en caso de fallo del
ECDIS. No obstante, esta descripcion un poco basica,
permite una considerable libertad de accién y existen por
tanto diversas interpretaciones sobre cudles son los
requisitos funcionales minimos o qué constituye un
medio de apoyo “adecuado”. Hay dos opciones que se

suelen aceptar:

— Un segundo ECDIS conectado a una fuente de
alimentacion independiente y con una entrada de

posicion por GPS independiente;
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— Una carpeta adecuada de cartas de papel oficiales
actualizadas para el viaje previsto. Algunos Estados de
Abanderamiento pueden permitir otras opciones (por
ejemplo, sistemas basados en radar como el
denominado “Carta-Radar”). Los armadores deberian
pedir informacién especifica a su administracion
nacional maritima. A peticién de la OMI, la Organizacién
Hidrografica Internacional (OHI) esta recabando
actualmente informacién de sus estados miembros
sobre qué cartas de papel de las que cubren sus aguas
territoriales se considerarian apropiadas para servir
como respaldo al ECDIS. La OHI reunira esta
informacion y la presentara en su pagina web en forma

de catalogo.

Es importante mencionar que dentro de los Estandares
indica que el Sistema Operativo primordial debera ser el
ECDIS Kernel, el cual es un kit de desarrollo de software
gue ayuda a los fabricantes de equipos originales para
desarrollar una amplia gama de aplicaciones de
visualizacion de cartas marinas.

Con todas las funciones, estable y compatible, este
sistema operativo reduce los riesgos de desarrollo, costos
y tiempo de salida al mercado de visualizacién de cartas de

navegacion y aplicaciones maritimas (p.17).
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2.2.5.6 Manejo del ECDIS

Existen diferentes ECDIS, los usuarios deben de estar
familiarizado con el manejo del equipo y su manera practica es

leyendo el manual de usuario. Transas (2010) sefala:

¢ Busqueda y Carga Réapida de las Cartas

Abra el panel “Cartas“, por medio de la linea
correspondiente del menu LISTA DE TAREAS en la zona

de solapas de la pantalla de la tarea ECDIS.

Figura 11. Lista de tareas del ECDIS
Fuente. Transas NS4000.

Utilice la solapa en la parte izquierda del panel “Cartas”
que se abre, para ir a la pagina “Lista Completa” o “Segun
Posicién”, segun qué carta desee hallar. Todas las funciones
de estas paginas son idénticas, la Unica diferencia entre ellas

es el grupo de cartas disponibles para trabajar.
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Las paginas mencionadas contienen lo siguiente:

v La ventana de ingreso del numero de la carta y el botén
Buscar activan la funcién de busqueda de la carta
segun el numero ingresado en la ventana.

- Sino se ha encontrado la carta que tiene el nUmero
deseado, la barra de mensajes en la parte inferior
del area muestra el siguiente mensaje:

¢ No se encontraron cartas — no se han
encontrado cartas con este numero;

e Coincidencia parcial — se encontré un grupo de
cartas, cuyos numeros comienzan con los

caracteres ingresados.

Figura 12. Panel de cartas-lista completa del ECDIS
Fuente. Transas NS4000.

v' Ventana de seleccién manual de la carta. Las cartas de
la lista pueden estar ordenadas con los siguientes
parametros:

- Numero de carta — namero de la carta;

- Escala — escala de la carta;
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- Fecha de emisién — fecha de emision de la
carta,
- Ultima correccién — fecha de la Gltima

correccion;

- Formato — formato de la carta.

Figura 13. Escala de las cartas del ECDIS
Fuente. Transas NS4000.

Nota: Ingrese el nimero o los primeros caracteres de una carta
desde la carpeta de cartas en el campo correspondiente,
y presione el boton Buscar.

La carta deseada se resaltara en la tabla. Presione el
botdén Cargar Carta, y la carta seleccionada se cargara en
el panel de la Carta.

Cargar y ajustar la escala de las cartas bajo la posicion del

buque Propio

Abra el panel “Cartas‘, por medio de la linea
correspondiente del menu LISTA DE TAREAS en la zona

de solapas de la pantalla de la tarea ECDIS
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Utilice la solapa en la parte derecha del panel “Cartas” que

se abre, para ir a la pagina “General’.

Figura 14. Panel Principal de Cartas
Fuente. Transas NS4000.

Nota: Esta pagina se utiliza para controlar la carga
automatica y el ajuste de la escala de la carta
definidos por los siguientes pardmetros:

e Carga Automética de la Carta — botones para cambiar

los modos de carga de la carta:

— ON - Activar el modo de carga automatica de la
carta por medio del cual se cargara

automaticamente la escala mayor;

— OFF — Desactivar el modo de carga automatica;
cuando esto ocurre, la carta actual bajo la
posicién del buque o la carta cargada en
forma manual se fijan hasta que cambia

el modo de carga;

— FIX — Activar el modo de carga de la carta; cuando

el simbolo del buque cruza el limite de dicha
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carta, el modo de carga cambia

automaticamente a la posicion ON.

e Escala Automatica de la Carta — botones para cambiar

los modos de escala de la carta:

— ON — cargar la carta en su escala original,

— OFF — cargar la carta en la escala actual de la

pantalla;

e Relacién de la Escala — configurar la escala de la carta
cargada que difiere de su escala original, segun la
cantidad de valores de la escala fija (+5);

e Mostrar solo catalogos para cartas DNC — habilitar la
presentacion del nombre de la biblioteca DNC en lugar
de los nombres de mosaicos DNC (si se usan cartas
DNC);

e Prioridad de la carta — configurar la prioridad de carga de

la carta bajo la posicién del buque:

— Ninguna — cargar las cartas mas adecuadas a la
escala configurada. En este caso, si hubiera varias
cartas en la misma escala, la prioridad la tiene la

carta en formato TX-97 (TRX);

— ENC - cargar cartas vectoriales en formato ENC;

— DNC - cargar cartas vectoriales DNC;
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— HCRF - para cargar cartas raster en formato

ARCS y Seafarer.

— Revisar HCRF — para abrir la ventana para ver
cartas en formato ARCS vy

Seafarer.

e Cargar la Carta

Para activar la carga automatica de la carta:

1. Presione el botdbn ON en la fila de botones Carga

Automatica de Cartas (si no esta presionado).

Cherteutoload  [IENN|| oFF

FIX

Figura 15. Carga Automética de Carta
Fuente. Transas NS4000.

2. Presione el boton Carga Automatica en la ventana
“Area de la Carta” del panel de Control. El modo de

carga automatica de la carta ha sido configurado.

a1892 4 Autoload [OFF

11:75,000 | an.Corr.|

Figura 16. Configuracién de Presentacién de
Carta
Fuente. Transas NS4000.

Esta ventana sirve para ajustar la presentacion de la

carta en el panel de la Carta.
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v" Numero de la Carta — llamar un menu con una
lista de cartas bajo la posicion del buque (si el
simbolo aparece en la carta) o la lista de
todas las cartas disponibles en la carpeta del
buque. El botdbn muestra el nUmero de la carta
actual;

v/ Carga automatica — activar la funcion de
carga automatica de las cartas. Hay un
indicador a la derecha del boton:

— ON - la funcién esta activada (el boton
carga automatica es de color
gris);

— OFF — la funcién esta desactivada.

— FIX — para fijar la carta actual.

El modo de carga automéatica esta configurado.
Para cargar la carta deseada de forma manual,
presione el boton OFF en la fila de botones Carga

Automatica de Cartas (si no esta presionado).

3 T
3 § | { | §
o 3 (R TIEBCIID SEB T i [ 3 B ied B B 34 B M DB | IR DTS ] |

T p $re | =5 b 1 axe ] &5

Figura 17. Area de las Cartas
Fuente. Transas NS4000
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En la ventana “Areas de la Carta” del panel de
Control, presione el botén con el numero de la carta

actual.

Figura 18. Seleccion de Carta
Fuente. Transas NS4000

Seleccione la carta necesaria de la lista. La pantalla

de la tarea ECDIS mostrara la carta deseada.

{ PG eHuss U0 TUsas & Ao fosl Ba

e

& r

= : = 0. s = 50
l [ i

- ;— L-L . - -

Figura 19. Carta Deseada en Pantalla
Fuente. Transas NS4000

2.2.6 Automatic Radar Plotting Aid (ARPA)

2.2.6.1 Definicidon del sistema ARPA

Antes de entrar de lleno a lo concerniente al radar ARPA, es

necesario entender ciertos conceptos, desde los mas basicos
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especificos, que ayudaran a entender de mejor manera el

funcionamiento del equipo en si. Lucero (2010) indica que:

El radar Arpa es un equipo capaz de detectar los objetos
cercanos a la superficie del agua y alrededor del buque, con las
limitaciones propias de su desarrollo tecnoldgico, el sistema
automatico de analisis de ecos A.R.P.A es una herramienta
informética que simplifica la tarea del operador radar en cuanto
al seguimiento de la cinematica de los blancos de otros buques,

gue son de interés para la prevencion de los abordajes.

No obstante, el sistema no realiza todas las operaciones
necesarias para evitar las colisiones, y el operador debe
conocer cabalmente qué informacion puede obtener a través
del mismo, y cuédles son los errores que el método posee

intrinsecamente (p.5).
2.2.6.2 Caracteristicas del sistema ARPA

El sistema ARPA cuenta con varias caracteristicas que lo
hacen imprescindible dentro de la navegacion electronica,
cumpliendo el rol de un equipo de navegacion electrénica

importante. Lucero (2010) en su monografia explica:

a. Orientacion Acimutal

El sistema Arpa utiliza presentaciones estabilizadas en
acimut, por lo que requiere de la entrada del dato Rumbo
con error menos de 0.5°. Esta exactitud es posible a través

de un girocompas o un compas satelital.
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En base al rumbo recibido, el sistema arpa permite al
operador utilizar las dos presentaciones estabilizadas
acimutalmente, conocidas como NORTE ARRIBA y RUMBO

ARRIBA.

La presentacion tradicional PROA ARRIBA, no
estabilizada, queda para uso del radar sin el analisis
automatico de esos, por ejemplo, para maniobras de entrada

y salida de puertos.

e Presentacion NORTE ARRIBA:

La rosa perimetral indica la graduacidén 000° en la parte
superior, coincidente con el cardinal Norte. La
orientacién horizontal es similar a la de una carta nautica
o cualquier representacion orientada al norte.

La guifiada de la proa del buque y los cambios de rumbo
solo afectan la linea de la proa en el radar, mientras que
las imagenes de buques y costa permanecen
inalterables. Por esta condicion se dice que la imagen
esta “estabilizada en acimut”.

NORTE
noo=

-

RUMBO

PROA
Joz° r
!

N

Figura 20. Comando NORTH UP
Fuente. Operador Arpa
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e Presentacion RUMBO ARRIBA:
Al accionar este modo de orientacion acimutal, la lectura
superior de la pantalla pasa a ser el rumbo actual del
buque. La graduacién 000°, correspondiente al norte, se
sitla respecto a ese rumbo. Luego la imagen queda
estabilizada horizontalmente con dicho angulo.

Las guifiadas de la proa del buque y los cambios de
rumbo solo afectan la linea de la proa en el radar, por lo
gue la misma deja de indicar estrictamente hacia arriba
cada vez que el buque no se encuentra al rumbo que
originalmente tenia al pasar a este modo.

Para recolocar la linea de la proa en la parte superior,
ante un cambio de rumbo, se debe volver a seleccionar

el modo rumbo arriba.

RUMBO
302°

. NORTE
» )\ o° RUMBO

/ N A 302°

Figura 21. Comando: COURSE UP
Fuente. Operador Arpa

b. Movimiento de los blancos en la pantalla

La posicion de cada eco radar en la pantalla se establece de
acuerdo a la medicion de direccién y distancia desde el

barco propio. Esta posicion no es fija, sino que varia en
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funcion del movimiento que puede tener el blanco, en
asociacién o no con el movimiento del barco propio.
Movimiento RELATIVO: En el denominado movimiento
relativo, el buque propio ocupa una posicion fija en la
pantalla, ya sea en el centro o fuera de él. Esto hace que, si
el buque propio posee velocidad, en el movimiento final de
todos los blancos exista una componente “hacia popa de
nuestro buque”. Por ejemplo, un objeto quieto como una
boya se observa moviéndose con rumbo opuesto al nuestro
y aigual velocidad. Un blanco con movimiento propio, como
ser el que representa a un barco cercano, describe una
trayectoria en la imagen que resulta de componer su rumbo

y velocidad con los de nuestro buque.

Componente del bugque propio
Direccion y velocidad

reales del otro buque ~

Movimientos relativos
provocados por el buque
propio ¢n objetos sin &
movimiento propio.
(bovas, costa)

© Movimiento relativo que se

detecta en la pantalla para un
blanco con movimiento propio.

Figura 22. Comando: RELATIVE MOTION.
Fuente. Operador Arpa
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Figura 23. Comando: RELATIVE MOTION.
Fuente. Operador Arpa

Movimiento VERDADERO: En el denominado movimiento
verdadero, el buque propio se traslada por la pantalla, segun
su rumbo y velocidad. Esto provoca que, aunque al inicio se
encuentre cerca del borde de la pantalla y con un amplio
espacio hacia proa, luego de cierto tiempo se aproxime

demasiado al borde opuesto, con poca vision hacia delante.

Por ello, este tipo de movimiento se acompafia de una
funcion de recolocacién del buque propio a su posicidon
inicial, la cual se realiza manualmente en cualquier
momento, o automaticamente al llegar el buque cerca del
borde de proa. En cuanto al resto de los blancos, se
trasladan por la pantalla segin sus propias velocidades
Unicamente, sin ser influenciados por el movimiento de
nuestro barco. A esto se refiere la calificacion de “verdadero”
para este tipo de movimiento. Por ejemplo, un objeto quieto,

como una boya, se observa en la misma posicién hasta que
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se recoloca la imagen, momento en el cual se reinstala en
otra posicién fija, si es que el nuevo encuadre lo incluye.

Un blanco con movimiento propio, como ser el que
representa a un barco cercano, describe una trayectoria con
su rumbo y velocidad. Esto hace que todo se vea mas

naturalmente, cada objeto con su movimiento.

Objetos sin movimiento,
siempre en la misma
posicion. 2
{(bovas, costa) ' i " Barco con su
movimicnto propio.

Nuestro barco también
SC mueve.

Figura 24. Comando: True Motion.
Fuente. Operador Arpa

c. Lectura Digital

Una vez analizado un eco, el sistema ARPA muestra los
resultados cinematicos en forma digital, a través de un
cuadro o listado alfanumérico. Aparecen los datos de mas

de un buque analizado, por ejemplo:
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TARGET #4

RANGE 8.15 nm | distancia al eco
BEARING 2280 diraccion al eco

SPEED 96 kn velocidad del eco
COURSE 035° rumbo del eco

CPA 23 nm minima distancia de acercamiento

TCPA 19 min tiempo que resta para la minima distancia
BCR 15" distancia de cruce de la proa

BCT 2.8 min tiempo que resta para el cruce de |a proa

Figura 25. Target #4 de Buque
Fuente. Operador Arpa

d. Area de peligro

Algunos fabricantes han desarrollado sistemas ARPA
integrando la nocion de punto de colisién. Para asociar la
misma al concepto primordial de CPA (distancia minima de
acercamiento), los programas determinan no solo un punto
de colision para cada eco analizado, sino una zona o area
de peligro que tiene en cuenta este punto, y, alrededor de él,
una figura geométrica que resume el efecto de la distancia
de acercamiento a valores menores del previsto.

A esta zona de peligro probable se la conoce como PAD
(Probable Area of Danger). En la figura se ve un ejemplo de

un sistema con la zona activada, de forma hexagonal.
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e. Captacion de blanco

El sistema ARPA realiza el seguimiento continuo
Unicamente de los blancos que sean adquiridos a tal fin. De
esta forma, se evita recargar el analisis y congestionar la
pantalla con informacién innecesaria, ya sea de buques que
no presenten peligro, de boyas, islas, etc. La adquisicién de

los blancos puede realizarse en forma manual o automatica.

En la forma manual, es el usuario el que elige mediante
un cursor cada uno de los ecos a analizar. En la forma
automatica, el mismo equipo inicia el analisis de todo eco
gue pueda representar un barco, dentro de la zona de

busqueda programada por el operador.

Zona riesgosa

Figura 26.Zona de Riesgo
Fuente. Operador Arpa
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2.2.6.3 Funcionamiento del ARPA

El radar Arpa presenta caracteristicas basicas en lo referente
al calculo y distancia del blanco, entre otros factores
importantes. Furuno (s.f) determina las siguientes

caracteristicas:
A. Deteccién

Cuando se disponga de un medio separado para la
deteccion de blancos sin intervencion del observador del
radar, aquél deberan tener wunas caracteristicas de
funcionamiento no inferiores a las que pueden lograrse

utilizando la pantalla del radar.
B. Captacién

La captacion de blancos puede ser manual o automéatica
para velocidades relativas de hasta 100 nudos. Sin
embargo, se debera contar siempre con un medio que
permita la captacién y cancelacion manuales del objetivo. El
Arpa debe ser capaz de realizar la captacion automatica
deberan disponer de medios para suprimir la captacion en
ciertas areas. En cualquier escala de distancias en que se
suprima la captacion en un area determinada, el area de

captacion debera estar definida e indicada en la pantalla.
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La captacién automatica o manual debera tener unas
caracteristicas de funcionamiento no inferiores a las que

pueden lograrse utilizado la pantalla del radar

. Seguimiento

El Arpa podra efectuar automaticamente el seguimiento, el
tratamiento, la presentacion simultanea y la actualizacion
continua de informacién respecto de 20 blancos como
minimo, ya se utilicen medios manuales o automaticos de

captacion.

. Pantalla

La Pantalla podra estar separada o formar parte integrante
del radar del buque. Sin embargo, en la pantalla del Arpa
deberan figurar todos los datos que ha de proporcionar una
pantalla de radar que se ajuste a las normas de

funcionamiento del equipo de radar nautico.

El Arpa debera estar proyectada de modo que ningun
defecto de funcionamiento de los componente que aportan

datos adicionales a los del radar.

. Avisos Operacionales

El Arpa debera poder avisar al observador mediante una
sefal visual y acustica de la presencia de todo blanco
distinguible que se aproxime a una distancia o havegue por

una zona elegidas por el observador. El blanco que dé lugar
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al aviso debera estar claramente indicado en la pantalla

mediante los signos pertinentes.

El Arpa deber& poder avisar al observador mediante una
sefial visual y acustica de la presencia de todo blanco que
se esté siguiendo y del que se haya pronosticado que se va
a aproximar a una distancia minima y en un tiempo elegido
por el observador. El blanco que dé lugar al aviso debera
estar claramente indicado en la pantalla mediante los signos

pertinentes (pp. 82-83).

2.2.6.4 Manejo del ARPA

Existen diferentes manufacturas en Arpa Radar y el manejo va
variando de acuerdo a su manual. Transas (2010) sefiala lo

mas importante:

e Presentacion ARP On/Off

Se puede desactivar la presentacion ARP como se muestra

a continuacion.

1. Pulse la tecla MENU para mostrar el menu principal.

2. Utilice la bola control para escoger ARP y pulse la tecla

ENTER.

61



Trazas de los Ecos [j| Presentacicn
Harca Color del Simbolo : "i'l!l"l:IE
Configuracidn 1 futo Adguisicidn : qf
Configuracicn 2 Cancelar Todos
Configuracicn 3
Sintonia
Boya GP3
Blanco
ARP
AlS
GPS
® Sistena
[ENTER]: Entrar [CANCEL/HL OFF1: Volwer
df cHENUI: Salir

Figura 27. Pantalla Menu Principal
Fuente. Manual de Operador Furuno

3. Utilice la bola control para escoger Presentacion y
pulse la tecla ENTER.

4. Seleccione Off u On segun convenga y pulse la tecla
ENTER.

5. Pulse la tecla MENU para cerrar el mend.

Adquisicion y seguimiento de blancos

Se puede adquirir y seguir la trayectoria de diez blancos de
forma manual y automatica. Al intentar captar el blanco
decimoprimero, aparecera durante cinco segundos el mensaje
"ARP FULL — ALREADY TRACKING 10 TARGETS!" (ARP
COMPLETO: YA SE ESTAN SIGUIENDO DIEZ BLANCOS).
Para adquirir otro blanco, finalice el seguimiento de algun
blanco innecesario.
- Adquisicion manual; Si est4 activada la adquisicion
automética (AUTO ACQ. AREA), se pueden captar hasta
cinco blancos manualmente. Si intenta adquirir un sexto

blanco, aparecera el mensaje de advertencia.
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1. Sitae el cursor sobre el blanco que va a adquirir.

2. Pulse la tecla ENTER dos veces.
Conforme transcurre el tiempo, el simbolo de ploteo
cambia como se muestra abajo. Mas 0 menos un minuto
tras la adquisicién, aparece un vector que indica la
tendencia de movimiento del blanco. El nimero del blanco

sera el ultimo que haya quedado vacio.

R i N ]

L _lo1 L _Jo1 \_~ 01+ N2 de blanco
En la adquisicion 1 min. tras la 3 min. tras la
adquisicion adquisicion

Figura 28. Adquisicion de Contacto
Fuente. Manual de operador Furuno

Adquisicion automatica; El ARP puede adquirir hasta diez
blancos autométicamente estableciendo un area de
adquisicion automatica. Si se selecciona la adquisicion
automatica tras haber adquirido blancos manualmente,
s6lo se podra adquirir automaticamente la capacidad
restante de blancos. Por ejemplo, si se han adquirido siete
blancos manualmente, se podran adquirir tres blancos
automaticamente.

Aparecera un area de adquisicion de 2,0 a 2,5 millas
en distancia y +45° a cada lado de la linea de rumbo de
proa en la demora. El seguimiento de la trayectoria es
continuo al conmutar a la adquisicibn manual para
aguellos blancos cuya trayectoria se sigue con

adquisicién automatica.
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Area de adquisicion automatica
l

—r—

45° a babor Sl b5 45° estribor
20-25mn y ~
| 1
|. |

Figura 29. Area de adquisicion automatica
Fuente. Manual de operador Furuno

1. Pulse la tecla MENU para que se muestre el menu
principal.

2. Seleccione ARP y pulse la tecla ENTER.

3. Seleccione Auto Adquisicion y pulse la tecla
ENTER.

4. Seleccione On para habilitar la adquisicion
automatica.

5. Pulse la tecla ENTER.

6. Pulse la tecla MENU para cerrar el menu.

¢ Finalizacion del seguimiento de trayectoria de blancos ARP
Una vez que se hayan adquiridos diez blancos, no se
producira ninguna adquisicion mas si no se cancela algun
blanco. Si necesita adquirir otros blancos, antes tendra que
cancelar uno o mas blancos por separado o todos los

blancos mediante uno de los procedimientos siguientes.

- Finalizacion del seguimiento de trayectoria de blancos

seleccionados
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1. Sitde el cursor sobre el blanco cuyo seguimiento de
trayectoria se va a finalizar.

2. Pulse la tecla CANCEL/HL OFF para finalizar el
seguimiento y que se borre el simbolo ARP. Sonaran
unos pitidos y el simbolo se borrara de la pantalla.

- Finalizacion del seguimiento de trayectoria de todos los
blancos

1. Pulse la tecla MENU para abrir el mena.

2. Seleccione ARP y pulse la tecla ENTER.

3. Seleccione Cancelar Todo y pulse la tecla ENTER.

Aparece el mensaje que se muestra a continuacion.

¢ Esta sesuro ?
51
No

Figura 30. Ventana de confirmacion
Fuente. Manual de operador Furuno

4. Seleccione Siy pulse la tecla ENTER para finalizar
el seguimiento de todos los blancos ARP.

5. Pulse la tecla MENU para cerrar el menda.

Atributos de vector

Un vector es una linea que se extiende desde un blanco cuya
trayectoria se sigue y que muestra la velocidad y el rumbo
aproximados del blanco. La punta del vector muestra la
posicion aproximada del blanco una vez transcurrido el tiempo

del vector seleccionado. Puede resultar atil ampliar la longitud
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(tiempo) del vector con el fin de evaluar el riesgo de colision

con cualquier blanco.

Referencia del vector y tiempo del vector

El tiempo del vector se puede establecer en 30 segundos,

en 1, 3, 6, 15 o 30 minutos. Puede referenciar los vectores

con el norte (verdadero, requiere datos de rumbo y

velocidad) o con el rumbo del barco (relativo) segun desee.
1. Pulse la tecla MENU para abrir el menu.

2. Seleccione Blanco y pulse la tecla ENTER.

N (I
Brillo/Color il Tiempo del Vector ! Gmin
Presentacitn Referencia Vector : Verdadero
Ecno Puntos de Historia HL
Trazas de los Ecos Intervalos de Historia : min
Rarca CPa : OFF
Configuracidn 1 TCP& : Imin
Configuracion Alarna de Proyimidad 1 OFF
Configuracicon 3
Sintonia
Boya GPS
Elenca |
A
Alg
GPS

[ENTER]: Entrar [CANCEL/HL OFF1: Wolwer
» Slgteng I thenus: setir

Figura 31. Menu Principal
Fuente. Manual de operador Furuno

3. Seleccione Tiempo del Vector y pulse la tecla
ENTER.
4. Seleccione el tiempo deseado del vector y pulse la
tecla ENTER.
5. Seleccione Referencia Vector y pulse la tecla
ENTER.
6. Seleccione Relativo o Verdadero segun convenga

y pulse la tecla ENTER.
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Relativo: Otros barcos se mueven en relacion
con el barco propio. Este modo resulta util
como ayuda contra colisiones. Si un barco se
encuentra en rumbo de colision con el barco
propio su vector apuntara hacia la posicion
del barco propio.

Verdadero: El barco propio y otros barcos se
mueven con su movimiento verdadero. Este
modo resulta Gtil para distinguir entre blancos

moviles y estacionarios.

7. Pulse la tecla MENU para cerrar el menu.

Presentacion de puntos de historia (posiciones anteriores del

blanco)

Este radar puede mostrar puntos de espacio-tiempo (maximo

diez puntos) que marcan las posiciones anteriores de cualquier

blanco ARP o AIS cuya trayectoria se esté siguiendo. Puede

evaluar las acciones de un blanco mediante los espacios entre

los puntos. A continuacién hay algunos ejemplos del espaciado

entre puntos y el movimiento del blanco.

(a) Barmco
virando

O 5 o

\.__/ R A
- [ ] " ]
- - "
(b) Barco con (c) Barco (d) Barco
rumba fijo decelerando acelerando

Figura 32. Puntos Navegando
Fuente. Manual de operador Furuno
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Se puede elegir el niumero de puntos de historia para

mostrar y el intervalo de tiempo para mostrarlos.

1.

2.

Pulse la tecla MENU para abrir el menu.

Seleccione Blanco y pulse la tecla ENTER.
Seleccione Puntos de Historia y pulse la tecla
ENTER.

Seleccione el nimero de puntos de historia para
mostrar (5 o 10), o seleccione Off para desactivar la
presentacion de puntos de historia.

Pulse la tecla ENTER.

Seleccione Intervalos de Historia y pulse la tecla

ENTER.

. Seleccione el intervalo de tiempo adecuado y pulse la

tecla ENTER.

Pulse la tecla MENU para cerrar el mena.

Datos del blanco ARP

Se pueden mostrar datos del blanco (distancia, demora, rumbo,

velocidad, CPA y TCPA) para dos blancos ARP con

seguimiento, en la caja de datos de la parte inferior de la

pantalla. Para mostrar los datos de blanco ARP, la

presentacion ARP debe hallarse activada y el item de menu

Caja de Datos del menu Presentacion debe estar establecido

en Blanco o Todos.
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1. Coloque el cursor sobre el blanco ARP del cual
desea conocer los datos.
2. Pulse la tecla ENTER para mostrar los datos del

blanco.

i Blanco ARP

seleccionado para
mostrar datos A (o
B) indica la
localizacion en la
caja de datos.

(@ Blanco ARP

+ 190.1%9] 2525 NN
A] . . E]
Caja de datos A Caja de datos B

Caja de datos (Ao B)
Referencia del vector

Tiempo del vector
___— N2 del blanco

¥A [TRUE 5 min
No.O{e—"
Demora, distancia, CPA l BRG 236.5°T RNG 1.850NM CPA 1.84NM
Rumbo, velocidad, TCPAT| CSE  33.7° SPD 12.34kt TCPA 12:00

Figura 33. Datos de Target
Fuente. Manual de Operador Furuno
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El blanco se agranda y se antepone un prefijo (A) o (B) a su
namero de blanco, para mostrar en cual caja de datos
apareceran sus datos. La caja se selecciona automaticamente
en funcion del orden de aparicién. Por ejemplo, si ambas cajas
de datos, A y B, estdn mostrando datos al mismo tiempo y el
blanco A se ha seleccionado antes que el blanco B, los datos
de la caja de datos A se borraran y seran sustituidos por los
datos de un nuevo blanco seleccionado. Para eliminar los datos
de blanco de una caja de datos, coloque el cursor sobre el

simbolo del blanco y pulse la tecla CANCEL/HL OFF.

Alarma CPA/TCPA

Cuando el CPA previsto de cualquier blanco ARP o AIS se hace
inferior al margen de alarma CPA preestablecido, y su TCPA
previsto se hace inferior al limite de alarma TCPA
preestablecido, se dispara una alarma sonora y el simbolo que
representa al blanco infractor cambia a forma triangular y
parpadea junto con su vector. La alarma sonora se puede

silenciar pulsando la tecla CANCEL/HL OFF.

El triangulo deja de parpadear cuando el CPA y el TCPA
del barco se alejan del ajuste de su alarma. La funcibn ARP
supervisa continuamente la distancia prevista en el punto mas
cercano de aproximacion permitido (Closest Point of Approach,

CPA) y el tiempo previsto para el CPA (TCPA) de cada derrota

70



hacia el barco propio. Esta funcién le ayuda a alertar sobre
blancos que pueden estar en un rumbo de colisiébn con nuestro
barco. No obstante, es importante que se ajusten
adecuadamente los controles GANANCIA, A/P MAR, A/P
LLUVIA, asi como otros controles del radar y que la funcién
ARP esté configurada de modo que pueda seguir la trayectoria

de los blancos eficazmente.

1. Pulse la tecla MENU para abrir el mena.

2. Seleccione Blanco y pulse la tecla ENTER.

3. Seleccione CPAy pulse la tecla ENTER.

4. Seleccione la distancia CPA adecuada y pulse la tecla
ENTER.

5. Seleccione TCPA Yy pulse la tecla ENTER.

6. Seleccione el TCPA apropiado y pulse la tecla ENTER.

7. Pulse la tecla MENU para cerrar el menu.

2.3 Definiciones Conceptuales

- Radar: Radar de Punteo Automatico.

- Gps: Sistema de Posicionamiento Global.

- Ecdis: Carta Electrénica Marina.

- Solas: Convenio Internacional para la Seguridad de la Vida Humana en
la Mar.

- Buque: Barco con cubierta que por su solidez, tamafio y fuerza retne
las condiciones necesarias para navegaciones maritimas.
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Puente: Lugar de comando desde donde se maneja la Nave y se utiliza
diferentes equipos de Ayuda a la Navegacion.

Préactico: Persona experimentada en Maniobras de Entrada y Salida a
canales y Puertos especificos.

OMI: Organizacion Maritima Internacional

Cddigos y convenios OMI: Regulaciones emitidas por la OMI que
establecen reglas a cumplir por los buques.

Antigrounding: Alarma indicadora de la profundidad para prevenir
varaduras.

Cartas RNC: Imagenes o Copias Raster digitales de Cartas.

Cartas ENC: Cartas Electronicas.

OHI: Organizacion Hidrogréfica Internacional.

Ecdis Kernel: Sistema Operativo Primordial que utiliza las Cartas
Electronicas.

Rumbo: Direccion hacia donde se dirige la Nave.

Girocompas: Brujula que te orienta y da el Norte Verdadero de la Nave.
Cardinal: Puntos que te orientan hacia donde estamos, consta de 4:
Norte, Sur, Este y Oeste.

Acimut: Angulo que forma el meridiano con el circulo vertical que pasa
por un punto de la esfera celeste o del globo terraqueo.

PAD: Area probable donde se encuentra un Peligro.

CPA: Distancia minima de aproximacion a un objeto.

Nudos: Velocidad en la que avanza una nave.

Vector: Magnitud Fisica que representa Fuerza, direccién y Sentido.

TCPA: Tiempo de distancia minima de Aproximacion a un objeto.
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CAPITULO lII; HIPOTESIS Y VARIABLES

3.1 Formulacion de la hipotesis

3.1.1 Hipotesis general

Ho. No existe relacion entre la Actitud y el Nivel de Conocimiento de
medidas alternativas ante fallas del GPS, ECDIS y ARPA en
oficiales egresados de la especialidad de puente de la Escuela
Nacional de Marina Mercante "Almirante Miguel Grau" del afio
2015.

Ha. Existe relacion entre la Actitud y el Nivel de Conocimiento de
medidas alternativas ante fallas del GPS, ECDIS y ARPA en
oficiales egresados de la especialidad de puente de la Escuela
Nacional de Marina Mercante "Almirante Miguel Grau" del afio

2015.
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3.1.2 Hipotesis especificas

¢ Hipdtesis especifica 1

Ho

Hi

No existe una relacion positiva entre la actitud y el nivel
de conocimientos del manejo del GPS, ECDIS y ARPA
en egresados de la especialidad de puente de la Escuela
Nacional de Marina Mercante "Almirante Miguel Grau"
del afio 2015.

Si existe una relacion positiva entre la actitud y el nivel
de conocimientos del manejo del GPS, ECDIS y ARPA
en egresados de la especialidad de puente de la Escuela
Nacional de Marina Mercante "Almirante Miguel Grau"

del afno 2015.

e Hipdtesis Especifica 2

Ho

H>

No existe una relacion positiva entre la actitud y el nivel
de conocimientos del funcionamiento del GPS, ECDIS y
ARPA en egresados de la especialidad de puente de la
Escuela Nacional de Marina Mercante "Almirante Miguel
Grau" del afio 2015.

Existe una relacion positiva entre la actitud y el nivel de
conocimientos del funcionamiento del GPS, ECDIS y
ARPA en egresados de la especialidad de puente de la
Escuela Nacional de Marina Mercante "Almirante Miguel

Grau" del afio 2015.
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3.2 Variables

3.2.1 Variable independiente

El nivel de conocimiento de medidas alternativas ante fallas del GPS,

ECDIS y ARPA

3.2.2 Variable dependiente

La actitud ante fallas del GPS, ECDIS y ARPA
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CAPITULO IV: DISENO METODOLOGICO

4.1 Disefio de lainvestigacion

El estudio realizado es de tipo basico no experimental, Conasin (2013)
indica: “Es basico cuando la investigacion esta orientada a lograr un nuevo
conocimiento de manera sistematica metodica, con el Unico objetivo de
ampliar el conocimiento de una determinada realidad.” (p.7). Se realiz6 en
el disefio descriptivo-correlacional porque detalla la situacion de las variables
y permite correlacionar las variables causa efecto y es de corte transversal
porque se estudiaron las variables simultaneamente en un determinado

momento, haciendo un corte en el tiempo.

<
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Donde:

M: representd la muestra conformada por los egresados de la especialidad
de puente de la Escuela Nacional de Marina Mercante "Almirante Miguel

Grau" del afio 2015

X: observaciones realizadas al Nivel de conocimiento de medidas

alternativas ante fallas del GPS, ECDIS y ARPA.

Y: fueron las observaciones realizadas a la Actitud hacia fallas del GPS,

ECDIS y ARPA.

r: represento la Relacion entre nivel de conocimiento de medidas alternativas

del GPS, ECDIS, ARPA y la actitud ante las fallas.

4.2 Poblacidon-muestra

La poblacién-muestra es de tipo censal y son 45 personas: egresados de la
especialidad de Puente de la Escuela Nacional de Marina Mercante
“‘Almirante Miguel Grau” del afo 2015. Se utilizé en la investigacion un
muestreo de tipo no probabilistico, Carrasco (2007) menciona: “Las
muestras no probabilisticas no estan sujetos ni a principios estadisticos y
solo dependen de la voluntad y decision del investigador y determinados
elementos de la poblacion son descartados arbitraria e inevitablemente”

(p.241).
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Tabla 1

4.3 Operacionalizacion de la variable

Operacionalizacion de variables

VARIABLES

DEFINICION
OPERACIONAL

DIMENSIONES

INDICADORES

X:

Nivel de conocimiento de
medidas alternativas ante
fallas de GPS, ECDIS y
ARPA

Recurso congnitivo de los
egresados de la
especialidad de Puente de
la Escuela Nacional de
Marina Mercante
"Almirante Miguel Grau"
para resolver las posibles
fallas en los equipos y
sistemas fundamentales
para realizar una eficaz
navegacion electronica

1. Conocimento del
manejo del GPS, ECDIS y
ARPA

1.1 Conocimientos sobre
controles basicos de
encendido y apagado

1.2 Conocimientos sobre
display modes ,modos del
visulizador

1.3 Conocimientos sobre
como crear rutas

1.4 Conocimietos sobre
los diferentes tipos de
alarmas

2. Conocimento del
funcionamiento del GPS,
ECDIS y ARPA

2.1 Conocimiento sobre el
tipo de frecuencia

2.2 Conocimiento de la
trilateracion del gps

2.3 conocimiento del
tiempo de transito del arpa
2.4 conocimiento sobre el
kernel ECDIS

Y:
Actitud ante fallas del GPS,
ECDIS y ARPA

Forma de actuar de los
egresados de la
especialidad de Puente de
la Escuela Nacional de
Marina Mercante
"Almirante Miguel Grau"
para resolver las posibles
fallas en los equipos y
sistemas fundamentales
para realizar una eficiente
navegacion electronica

1. Actitud Cognitiva ante
fallas del manejoy
funcionamiento del GPS,
ECIDS y ARPA

1.1 Ondas Portadoras L1y
L2 del equipo GPS

1.2 Tipos de frecuencia del
GPS, ECDIS y ARPA

1.3 Trilateracion del GPS
1.4 Tiempo de transito del
sistema ARPA

1.5 ECDIS kernel

2. Actitud Conductual ante
fallas del manejoy
funcionamiento del GPS,
ECDIS y ARPA

2.1 Alarma XTD

2.2 Alarma Falla de
Alimentacion

2.3 Alarma en los equipos
GPS, ECDIS y ARPA
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4.4 Técnicas para larecoleccion de datos

La técnica realizada para esta investigacion es de aplicacién o uso de
cuestionario que sirvio para medir el nivel de conocimiento, la cual consta de
veinticinco preguntas, con cinco alterativas de solucion para lo cual una de
ellas es la correcta. También se utilizé una encuesta tipo Likert, que permitio
analizar las actitudes tomadas frente a las fallas de los equipos electrénicos.
Es necesario anotar que los instrumentos utilizados fueron validados y

estandarizados bajo criterios de jueces o0 expertos.

4.5 Técnicas para el procesamiento y andlisis de los datos

Para el procesamiento de datos se empled el programa estadistico SPSS
V.22, ademas de la prueba de Correlacion de Ch2. Los datos tuvieron un
enfoque en la estadistica no paramétrica (r de Ch2). El andlisis de los datos
codificados permitié utilizar el método de la prueba de r de Ch2 con la
finalidad de comprobar las hipotesis, tanto generales como especificas, y

obtener resultados y conclusiones en la investigacion.

4.6 Aspectos éticos

El desarrollo de la investigacion estd comprendido, principalmente, por el
marco teorico, elaboracion y aplicacion del instrumento, asi como la

tabulacion y presentacion de resultados se han seguido pautas éticas.
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CAPITULO V: RESULTADOS

5.1 Analisis descriptivo

Tabla 2
Estadisticos del conocimiento

Nivel de conocimiento de
medidas alternativas ante

Conocimiento del
manejo del GPS,

Conocimiento del
funcionamiento del

fallas en los equipos de GPS, ECDIS y ARPA GPS, ECDIS y
ECDIS y ARPA ARPA

N Validos 45 45 45

Perdidos 0 0 0
Media 4,02 4,02 4,02
Error tip. de la media ,093 ,093 ,093
Mediana 4,00 4,00 4,00
Moda 4 4 4
Desv. tip. ,621 ,621 621
Varianza ,386 ,386 ,386
Asimetria -,013 -,013 -,013
Error tip. de asimetria ,354 ,354 ,354
Minimo 3 3 3
Méximo 5 5 5
Tabla 3

Estadisticos de las actitudes

Actitud cognitiva ante

Actitud conductual

Actitud ante

fallas del manejo y ante fallas del manejo fallas del GPS,
funcionamiento del GPS, del GPS, ECDIS y ECDISy
ECDIS y ARPA ARPA ARPA

N Validos 45 45 45
Perdidos 0 0 0

Media ,38 ,58 73
Error tip. de la media ,073 ,074 ,067
Mediana ,00 1,00 1,00
Moda 0 1 1
Desv. tip. ,490 499 447
Varianza ,240 ,249 ,200
Asimetria 522 -,326 -1,092
Error tip. de asimetria ,354 ,354 ,354
Minimo 0 0 0
Maximo 1 1 1
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En relacion al Nivel de conocimiento de medidas alternativas ante fallas
en los equipos de GPS, ECDIS y ARPA, se puede observar que, de los
45 individuos encuestados, existe un 62.2%, es decir 28 individuos que
esta de acuerdo, asimismo, el 20.4% de nuestra muestra, se encuentra
muy de acuerdo, 0 no esta ni de acuerdo, ni en desacuerdo

respectivamente.

Tabla 4
Nivel de conocimiento de medidas alternativas ante fallas en los equipos de

GPS, ECDIS y ARPA

=recuencia Porcentaje Porcentaje Porcentaje

valido acumulado
Validos Ni de acuerdo, ni en 8 17,8 17,8 17,8
desacuerdo
De acuerdo 28 62,2 62,2 80,0
Muy de acuerdo 9 20,0 20,0 100,0
Total 45 100,0 100,0
G0
-*E' 40
E 62,22
20—
[a] T T T
Mi de acuerdo, ni en desacuerdo De acuerdo Muy de acuerdo

Figura 34. Nivel de conocimiento de medidas alternativas ante fallas en los
equipos de GPS, ECDIS y ARPA.
Fuente. Elaboracién del Estadistico
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En cuanto a los resultados que evalta Conocimiento del manejo del

GPS, ECDIS y ARPA, de la muestra encuestada, es decir de los 45

individuos, podemos apreciar que el 62.2% de estos, es decir 28

individuos se encuentra de acuerdo con dicha informacién, en tanto que

el 20.0%, es decir 9 individuos esta muy de acuerdo, y solo el 17.8% no

se encuentra ni de acuerdo, ni en desacuerdo respectivamente.

Tabla 5
Conocimiento del manejo del GPS, ECDIS y ARPA.
Frecuencia Porcentaje Porcentaje Porcentaje
véalido acumulado
Validos Ni de acuerdo, ni 8 17,8 17,8 17,8
en desacuerdo
De acuerdo 28 62,2 62,2 80,0
Muy de acuerdo 9 20,0 20,0 100,0
Total 45 100,0 100,0
G0
2
‘E 40
b
o 62,22
20
17,78

o T T
Mi de acuerdo, ni en desacuerdo De acuerdo

T
Muy de acuerdo

Figura35. Conocimiento del manejo del GPS, ECDIS y ARPA

Fuente. Elaboracion del Estadistico
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En lo relacionado al aspecto o indicador del Conocimiento del

funcionamiento del GPS, ECDIS y ARPA, los resultados muestran que,

de los 45 individuos, es decir del 100.0% de la muestra, podemos

observar que el 62.2% de estos, se encuentran de acuerdo, en tanto que

el 20.0% de los encuestados 9 individuos estan muy de acuerdo, 17.8%

no se encuentran ni de acuerdo, ni de acuerdo respectivamente.

Tabla 6
Conocimiento del funcionamiento del GPS, ECDIS y ARPA.
Frecuencia Porcentaje Porcentaje Porcentaje
valido acumulado
Validos Ni de acuerdo, ni en 8 17,8 17,8 17,8
desacuerdo
De acuerdo 28 62,2 62,2 80,0
Muy de acuerdo 9 20,0 20,0 100,0
Total 45 100,0 100,0
G0
2
B a0+
[=
8
6
o 62,22
2049
17,78

0 T T T
Mi de acuerda, ni en desacuerdo De acuerdo Muy de acuerdo

Figura 16.Conocimiento del funcionamiento del GPS, ECDIS y ARPA
Fuente. Elaboracion del Estadistico
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En cuanto a la Actitud ante fallas del GPS, ECDIS y ARPA, los resultados
muestran que de los 45 individuos, es decir del 100.0% de estos, el
73.3%, es decir 36 de estos manifiestan que estas son las adecuadas,

en tanto que el 26.7% restante sostiene que estan son las inadecuadas

respectivamente.
Tabla 7
Actitud ante fallas del GPS, ECDIS y ARPA
Frecuencia  Porcentaje Porcentaje Porcentaje
valido acumulado
Vélidos  Inadecuado 12 26,7 26,7 26,7
Adecuado 33 73,3 73,3 100,0
Total 45 100,0 100,0
30
G0
2
B
=
1]
2 40
b 73,33
20
26,67
1] T T
Inadecuacdo Adecuado

Figura 37. Actitud ante fallas del GPS, ECDIS y ARPA.
Fuente. Elaboracion del Estadistico
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En lo relacionado al indicador de la Actitud cognitiva ante fallas del
manejo y funcionamiento del GPS, ECDIS y ARPA, los resultados de
frecuencia en cuanto a dicho indicador muestran que del 100.0% de la
muestra es decir de los 45 individuos, un 62.2%, es decir 28 individuos
sostiene que dicho comportamiento es el adecuado, asimismo, de los
37.8% restantes 17 individuos, estos manifiestan que dicho

comportamiento es inadecuado.

Tabla 8
Actitud cognitiva ante fallas del manejo y funcionamiento del GPS,
ECDIS y ARPA.

Frecuencia  Porcentaje Porcentaje Porcentaje
valido acumulado
Validos Inadecuado 28 62,2 62,2 62,2
Adecuado 17 37,8 37,8 100,0
Total 45 100,0 100,0
50
-E' 40+
é 62,22
207 37,78

0 T T
Inadecuada Adecuado

Figura 38. Actitud cognitiva ante fallas del manejo y funcionamiento del GPS,
ECDIS y ARPA
Fuente. Elaboracién del Estadistico
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Los resultados en relaciéon al indicador que la Actitud conductual ante
fallas del manejo del GPS, ECDIS y ARPA, nos permite observar que del
100.0% (45) individuos, el 57.1% (26 individuos) de ellos manifiesta que
esta, es el adecuado en cuanto a la forma de actuar, en tanto que el

42.2% (19 individuos) restante sostiene que esta es la inadecuada.

Tabla 9
Actitud conductual ante fallas del manejo del GPS, ECDIS y ARPA.

Frecuencia  Porcentaje Porcentaje Porcentaje

valido acumulado
Validos  Inadecuado 19 42,2 42,2 42,2
Adecuado 26 57,8 57,8 100,0

Total 45 100,0 100,0

60

507

.
o
1

Porcentaje
(9]
[=]
1
(5]
-
.
(=]

20

0 T T
Inacecuaclo Adecuado

Figura 39. Actitud conductual ante fallas del manejo del GPS, ECDIS y ARPA
Fuente. Elaboracién del Estadistico
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5.2 Procedimiento estadistico para la comprobacion de Hipétesis
5.2.1 Hipotesis general

1° Planteamiento de hipétesis:

HO. No existe relacion entre la actitud y el nivel de conocimiento de
medidas alternativas ante fallas del GPS, ECDIS y ARPA en
oficiales egresados de la especialidad de puente de la Escuela
Nacional de Marina Mercante "Almirante Miguel Grau" del afio
2015.

Ha. Si existe relacion entre la actitud y el nivel de conocimiento de
medidas alternativas ante fallas del GPS, ECDIS y ARPA en
oficiales egresados de la especialidad de puente de la Escuela
Nacional de Marina Mercante "Almirante Miguel Grau" del afio
2015.

2° Niveles de significacion:
a = 0.05 (con 95% de confianza)
3° Estadistico de prueba:

r de Ch2

Donde:

En términos generales diremos que:

Si | r| (Correlacion de Ch2) < 0,95 la asociacién no se cumple.

Si | r| (Correlacion de Ch2) > 0,95 la asociacién se cumple.

4° Comparar
Para n-2 grados de libertad

T = Tafz' Kk Se rechazaHo
T < T“}'z'” Se aceptaHo

Doénde:
T =t calculado

Tafz' k =t de tabla con alpha = 0.05ykgrados de libertad
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5° Resultados:

Tabla 10

Correlacion de Ch2 (Actitud ante fallas del GPS, ECDIS y ARPA & Nivel
de conocimiento de medidas alternativas ante fallas en los equipos de
GPS, ECDIS y ARPA)

Correlaciones
Actitud ante Nivel de conocimiento de medidas

fallas del GPS,  alternativas ante fallas en los equipos

ECDIS y ARPA de GPS, ECDIS y ARPA
Correlacién de Ch2 1 ,954
Sig. (bilateral) ,046
Suma de cuadrados y productos 2,000 2,000
cruzados
Covarianza ,024 ,027
N 45 45

* La correlacion es significativa al nivel 0,05 (unilateral).

6° Conclusién:

Esta tabla permite apreciar la existencia de correlacion significativa
al nivel del 0.05 de la variable Actitud con la variable Nivel de
conocimiento de medidas alternativas los resultados indican que
existe un 0.954 puntos de confianza de que las correlaciones sean
verdaderas y una probabilidad de error menor al 5%. De acuerdo a
la tabla de valores de Ch2, la correlacion encontrada = 3,1052 para
la correlacion respectivamente; del estadistico de prueba R de Ch2
el resultado de Correlacion se muestra con un indice de, 0.977 , es
decir 95.4%, con un grado de libertad de ,046 0 4.6%, con lo que
validamos nuestra hipotesis alterna que sugiere que “Si existe
relacion entre la actitud y el nivel de conocimiento de medidas
alternativas ante fallas del GPS, ECDIS y ARPA en oficiales

egresados de la especialidad de puente de la Escuela Nacional de
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Marina Mercante "Almirante Miguel Grau" del afo 20157

validandola.

5.2.2. Hipotesis Especifica 1

1° Planteamiento de hipétesis:
HO No existe una relacién positiva entre la actitud y el nivel de
conocimientos del manejo del GPS, ECDIS y ARPA en
egresados de la especialidad de puente de la Escuela Nacional

de Marina Mercante "Almirante Miguel Grau" del afio 2015.

H! Si existe una relacion positiva entre la actitud y el nivel de
conocimientos del manejo del GPS, ECDIS y ARPA en
egresados de la especialidad de puente de la Escuela Nacional

de Marina Mercante "Almirante Miguel Grau" del afio 2015.

2° Niveles de significacion:
a = 0.05 (con 95% de confianza)
3° Estadistico de prueba:

r de Ch2

Donde:

En términos generales diremos que:

Si | r| (Correlacion de Ch2) < 0,95 la asociacién no se cumple.

Si | r| (Correlacion de Ch2) > 0,95 la asociacion se cumple.

4° Comparar
Para n-2 grados de libertad

T = Taf:' k Se rechazaHo
T =< T::r;z.h’ Se aceptaHo

Dénde:

89



T =t calculado

T“,.fz'” =t de tabla con alpha = 0.05yk grados de libertad

5° Resultados:

Tabla 11

Correlacion de Ch2 (Actitud ante fallas del GPS, ECDIS y ARPA & Nivel
de conocimiento de medidas alternativas ante fallas en los equipos de
GPS, ECDIS y ARPA)

Correlaciones
Actitud ante fallas del Nivel de
GPS, ECDIS y ARPA  conocimientos del
manejo del GPS,
ECDIS y ARPA
Correlacion de Ch2 1 ,956 *
Sig. (bilateral) ,044
Suma de cuadrados y productos 087 089
cruzados
Covarianza ,025 ,026
N 45 45

* La correlacion es significativa al nivel 0,02 (unilateral).

6° Conclusion:

Esta tabla permite apreciar la existencia de correlacién significativa
al nivel del 0.05 del indicador Nivel de conocimientos del manejo
del GPS, ECDIS y ARPA con la variable Actitud sus resultados
indican que existe un 0.956 puntos de confianza de que las
correlaciones sean verdaderas y una probabilidad de error menor
al 5%. De acuerdo a la tabla de valores de Ch2, la correlacion
encontrada = 4,400 para la dimension respectivamente del
estadistico de prueba R de Ch2 el resultado de Correlacion se
muestra con un indice de 0,966, es decir 95.6%, con un grado de
libertad de ,044 o 4.4%, con lo que validamos nuestra hipétesis
alterna que sugiere que “Si existe una relacion positiva entre la
actitud y el nivel de conocimientos del manejo del GPS, ECDIS y
ARPA en egresados de la especialidad de puente de la Escuela
Nacional de Marina Mercante "Almirante Miguel Grau" del afio
20157, validandola.
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5.2.3 Hipotesis Especifica 2

1° Planteamiento de hipotesis:

H° No existe una relaciéon positiva entre la actitud y el nivel de
conocimientos del funcionamiento del GPS, ECDIS y ARPA
en egresados de la especialidad de puente de la Escuela
Nacional de Marina Mercante "Almirante Miguel Grau" del afio
2015.

H?  Si existe una relaciéon positiva entre la actitud y el nivel de
conocimientos del funcionamiento del GPS, ECDIS y ARPA
en egresados de la especialidad de puente de la Escuela
Nacional de Marina Mercante "Almirante Miguel Grau" del afio
2015.

2° Niveles de significacion:

a = 0.05 (con 95% de confianza)

3° Estadistico de prueba:

r de Ch2

Donde:

En términos generales diremos que:

Si | r| (Correlacion de Ch2) < 0,95 la asociacién no se cumple.

Si | r| (Correlacion de Ch2) > 0,95 la asociacién se cumple.

4° Comparar
Para n-2 grados de libertad

T = Tafz' k Se rechazaHo
T < Tafz'” Se aceptaHo

Doénde:
T =t calculado

Tafz' k =t de tabla con alpha = 0.05ykgrados de libertad
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5° Resultados:

Tabla 12

Correlacion de Ch2 (Actitud ante fallas del GPS, ECDIS y ARPA & Nivel
de conocimiento de medidas alternativas ante fallas en los equipos de
GPS, ECDIS y ARPA)

Correlaciones
Actitud ante  Nivel de conocimientos del

fallas del funcionamiento del GPS,
GPS, ECDIS ECDIS y ARPA

y ARPA
Correlacion de Ch2 1 ,955
Sig. (bilateral) ,045
Suma de cuadrados y 068 034
productos cruzados
Covarianza ,025 ,026
N 45 45

* La correlacion es significativa al nivel 0,01 (unilateral).

6° Conclusion:

Esta tabla nos permite apreciar la existencia de correlacién
significativa al nivel del 0.05 de Relacion de la dimensién Nivel de
conocimientos del funcionamiento del GPS, ECDIS y ARPA con la
variable Actitud, sus resultados indican que existe un 95.5% de
confianza de que las correlaciones sean verdaderas y una
probabilidad de error menor al 5%. De acuerdo con la tabla de
valores de media; de la aplicacidon del estadistico de prueba R de
Ch2 el resultado de Correlacion se muestra con un indice de 0,955,
es decir 95.5 %, con un grado de libertad de ,045 0 4.5%, con lo
que validamos nuestra hipétesis alterna que sugiere que “Si existe
una relacién positiva entre la actitud y el nivel de conocimientos del
funcionamiento del GPS, ECDIS y ARPA en egresados de la
especialidad de puente de la Escuela Nacional de Marina Mercante

"Almirante Miguel Grau" del afio 2015”, validandola.
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CAPITULO VI: DISCUSION, CONCLUSIONES Y
RECOMENDACIONES

6.1 Discusién

En lo relacionado a nuestras hipoétesis podemos extraer lo siguiente:

En relacion a la hipotesis general, la cual a través del calculo nos permite
apreciar existencia de correlacion significativa al nivel del 0.05 de la variable
Actitud con la variable Nivel de conocimiento de medidas alternativas los
resultados indican que existe un 0.954 puntos de confianza de que las
correlaciones sean verdaderas y una probabilidad de error menor al 5%. De
acuerdo a la tabla de valores de Ch2, la correlacion encontrada = 3,1052
para la correlacion respectivamente; del estadistico de prueba R de Ch2 el
resultado de Correlacion se muestra con un indice de, 0.977 , es decir 95.4%,
con un indice de libertad de ,046 o0 4.6%, con lo que validamos nuestra
hipotesis alterna que sugiere que “Si existe relacion entre la actitud y el nivel
de conocimiento de medidas alternativas ante fallas del GPS, ECDIS y ARPA

en oficiales egresados de la especialidad de puente de la Escuela Nacional
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de Marina Mercante "Almirante Miguel Grau" del afio 2015”, validandola, tal
es el caso de Pérez y Miranda (2012), quien determina que EIl nivel de
conocimientos sobre medidas de prevencion, diagnostico y tratamiento de la
TBC (alto y medio) tiene una relacion vi significativa (p < 0.05) con la actitud
(de aceptacion e indiferencia) hacia el tratamiento por el usuario de la
Estrategia Sanitaria de TBC, por lo que se recomienda mantener y mejorar
los médulos educativos para el usuario que ingresa a la ESCTBC, a fin de

mejorar la actitud hacia ella.

Asimismo, en relacion a la primera de las hipotesis especificas, la cual
como respuesta a nuestro calculo el mismo nos permite existencia de
correlacion significativa al nivel del 0.05 del indicador Nivel de conocimientos
del manejo del GPS, ECDIS y ARPA con la variable Actitud sus resultados
indican que existe un 0.956 puntos de confianza de que las correlaciones
sean verdaderas y una probabilidad de error menor al 5%. De acuerdo a la
tabla de valores de Ch2, la correlacion encontrada = 4,400 para la dimension
respectivamente del estadistico de prueba R de Ch2 el resultado de
Correlacion se muestra con un indice de 0,966, es decir 95.6%, con un indice
de libertad de ,044 o 4.4%, con lo que validamos nuestra hipétesis alterna
que sugiere que “Si existe una relacion positiva entre la actitud y el nivel de
conocimientos del manejo del GPS, ECDIS y ARPA en egresados de la
especialidad de puente de la Escuela Nacional de Marina Mercante
"Almirante Miguel Grau" del afio 2015”, validandola, en tal sentido, Huamani
y Romero (2013), ,quien determina que el nivel de conocimiento y actitud
sobre donacion de 6rganos se encuentran relacionados con un chi2 p=0,021.

El nivel de conocimiento frente a la donacion de 6rganos es medio en el
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51,3%. La actitud frente a la donacion es de indiferencia con 58,2%, también
de acuerdo a sus dimensiones cognitiva (56,1%), afectiva (58,7%) y
conductual (6,8%). Conclusién: Existe relacién entre los conocimientos y

actitudes de los adolescentes para la donacién de 6rganos.

Por ultimo en relacion a la segunda de las hip6tesis especificas, la cual
permite apreciar la existencia de correlacion significativa al nivel del 0.05 de
Relacion de la dimension Nivel de conocimientos del funcionamiento del
GPS, ECDIS y ARPA con la variable Actitud, sus resultados indican que
existe un 95.5% de confianza de que las correlaciones sean verdaderas y
una probabilidad de error menor al 5%. De acuerdo con la tabla de valores
de media; de la aplicacion del estadistico de prueba R de Ch2 el resultado
de Correlacion se muestra con un indice de 0,955, es decir 95.5 %, con un
indice de libertad de, 045 o0 4.5%, con lo que validamos nuestra hipotesis
alterna que sugiere que “Si existe una relacién positiva entre la actitud y el
nivel de conocimientos del funcionamiento del GPS, ECDIS y ARPA en
egresados de la especialidad de puente de la Escuela Nacional de Marina
Mercante "Almirante Miguel Grau" del afio 2015”, validandola., por lo que en
tal sentido, Villena (2012), que el 5% de los(as) profesionales presentaron
un buen conocimiento en medidas preventivas y seguimiento al tratamiento
de tuberculosis, el 75% tiene conocimiento regular en él area de deteccion y
diagnéstico y 20% muestra un desconocimiento; en lo relacionado a las
actitudes frente a los pacientes, un 87.5% tiene actitud favorable,
especificamente en el componente afectivo en escucha y tratamiento
individualizado y el 12.7% tiene actitud desfavorable. Concluyendo que si

existe una relacion significativa entre el nivel de conocimiento y las actitudes
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de los profesionales en enfermeria debido a que el valor de p=0.002 y es

menor que 0.05.

6.2 Conclusiones

En relacion a los aspectos relacionados a los indicadores y las variables del

estudio, podemos concluir lo siguiente:

La existencia de correlacion significativa al nivel del 0.05 del indicador Nivel
de conocimientos de medidas alternativas ante fallas del GPS, ECDIS y
ARPA con la variable Actitud sus resultados indican que existe un 0.956
puntos de confianza de que las correlaciones sean verdaderas y una
probabilidad de error menor al 5%. De acuerdo a la tabla de valores de Ch2,
la correlacion encontrada = 4,400 para la dimension respectivamente del
estadistico de prueba R de Ch2 el resultado de Correlacién se muestra con
un indice de 0,966, es decir 95.6%, con un indice de libertad de ,044 0 4.4%,
con lo que validamos nuestra hipétesis alterna que sugiere que “Si existe
una relaciéon entre la actitud y el nivel de conocimientos de medidas
alternativas ante fallas del GPS, ECDIS y ARPA en egresados de la
especialidad de puente de la Escuela Nacional de Marina Mercante

"Almirante Miguel Grau" del afio 2015”.

La existencia de correlacion significativa al nivel del 0.05 del indicador
Nivel de conocimientos del manejo del GPS, ECDIS y ARPA con la variable
Actitud sus resultados indican que existe un 0.956 ptos. de confianza de que
las correlaciones sean verdaderas y una probabilidad de error menor al 5%.

De acuerdo a la tabla de valores de Ch2, la correlacién encontrada = 4,400
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para la dimension respectivamente del estadistico de prueba R de Ch2 el
resultado de Correlacion se muestra con un indice de 0,966, es decir 95.6%,
con un indice de libertad de ,044 o 4.4%, con lo que validamos nuestra
hipotesis alterna que sugiere que “Si existe una relacion positiva entre la
actitud y el nivel de conocimientos del manejo del GPS, ECDIS y ARPA en
egresados de la especialidad de puente de la Escuela Nacional de Marina

Mercante "Almirante Miguel Grau" del afio 2015”, validandola.

La existencia de correlacion significativa al nivel del 0.05 de Relacion de
la dimension Nivel de conocimientos del funcionamiento del GPS, ECDIS y
ARPA con la variable Actitud, sus resultados indican que existe un 95.5% de
confianza de que las correlaciones sean verdaderas y una probabilidad de
error menor al 5%. De acuerdo con la tabla de valores de media; de la
aplicacion del estadistico de prueba R de Ch2 el resultado de Correlacion se
muestra con un indice de 0,955, es decir 95.5 %, con un indice de libertad
de ,045 o0 4.5%, con lo que validamos nuestra hipotesis alterna que sugiere
que “Si existe una relacién positiva entre la actitud y el nivel de conocimientos
del funcionamiento del GPS, ECDIS y ARPA en egresados de la especialidad
de puente de la Escuela Nacional de Marina Mercante "Almirante Miguel

Grau" del afio 2015”, validandola.

En relacion al Nivel de conocimiento de medidas alternativas ante fallas
en los equipos de GPS, ECDIS y ARPA, se puede observar que, de los 45
individuos encuestados, existe un 62.2%, es decir 28 individuos que esta de
acuerdo, asimismo, el 20.4% de nuestra muestra, se encuentra muy de
acuerdo, 0 no esta ni de acuerdo, ni en desacuerdo respectivamente
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En cuanto a los resultados que evalia Conocimiento del manejo del
GPS, ECDIS y ARPA, de la muestra encuestada, es decir de los 45
individuos, podemos apreciar que el 62.2% de estos, es decir 28 individuos
se encuentra de acuerdo con dicha informacion, en tanto que el 20.0%, es
decir 9 individuos esta muy de acuerdo, y solo el 17.8% no se encuentra ni

de acuerdo, ni en desacuerdo respectivamente

6.3 Recomendaciones

- Implementar capacitaciones a los cadetes de la especialidad de Puente,
enfocandose en las medidas alternativas ante fallas de los equipos
electronicos para que se encuentren familiarizados ante posibles alarmas.

- Aumentar las horas de simulador, teniendo énfasis en el manejo y
funcionamiento de los equipos electrénicos y asi poder reconocer sus
alarmas, sus funciones, etc. También, realizar entrenamientos en el
Simulador de Puente sobre las posibles fallas que podrian ocurrir en cada
uno de los equipos electronicos y como dar una solucion ante estas en un
tiempo determinado de manera eficiente y eficaz.

- Realizar pruebas actitudinales por parte del departamento de psicologia a
los cadetes, para poder medir sus capacidades de reaccion frente a
situaciones de emergencia, logrando tener un tiempo determinado de
reaccion.

- Charlas informativas de capitanes y oficiales invitados a la escuela, los
cuales hayan tenido a lo largo de su carrera, fallas en sus equipos

electrénicos, para que los cadetes conozcan de cuéales son las posibles
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fallas, reconozcan la situacién y sepan como reaccionar ante cada una de
estas.

Se recomienda hacer capacitaciones referentes a los Convenios
Internacionales Maritimos, con un mayor énfasis en el SOLAS y el STCW
con la finalidad de que el Cadete de la especialidad de Puente, sepa las
regulaciones a la que el ambito maritimo esta sometido y a la vez, tener
conocimiento sobre las normas de formacion y Titulacion de la gente de

mar.
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Anexo 1. Matriz de consistencia

MATRIZ DE CONSISTENCIA

RELACION ENTRE LA ACTITUD Y EL NIVEL DE CONOCIMIENTO DE MEDIDAS ALTERNATIVAS ANTE FALLAS DEL GPS, ECDIS Y ARPA EN EGRESADOS DE LA ESPECIALIDAD DE
PUENTE DE LA ESCUELA NACIONAL DE MARINA MERCANTE "ALMIRANTE MIGUEL GRAU" DEL ARNO 2015

PROBLEMA GENERAL

OBJETIVO GENERAL

HIPOTESIS GENERAL

VARIABLES

DEFINICION
OPERACIONAL

DIMENSIONES

INDICADORES

METODOLOGIA

¢ Cual es la relacion entre
la actitud y el nivel de
conocimiento de medidas
alternativas ante fallas del
GPS, ECDIS y ARPA en
oficiales egresados de la
especilidad de puente de la
Escuela Nacional de
Marina Mercante
"Almirante Miguel Grau" del
afio 20157

Determinar la relacion
entre la actitud y el nivel de
conocimiento de medidas
alternativas ante fallas del
GPS, ECDIS Y ARPS en
oficiales egresados de la
especialidad de puente de
la Escuela Nacional de
Marina Mercante
"Almirante Miguel Grau" del
afio 2015

Existe relacion entre la
actitud y el nivel de
conocimiento de medidas
alternativas ante fallas del
GPS, ECDIS Y ARPS en
oficiales egresados de la
especialidad de puente de
la Escuela Nacional de
Marina Mercante
"Almirante Miguel Grau" del
afio 2015

PROBLEMAS
ESPECIFICOS

OBJETIVOS
ESPECIFICOS

HIPOTESIS ESPECIFICAS

¢ Existe la relacion entre la
actitud y el nivel de
conocimientos del manejo
del GPS, ECDIS y ARPA
en egresados de la
especilidad de puente de la
Escuela Nacional de
Marina Mercante
"Almirante Miguel Grau" del
afio 20157

Determinar la relacion
entre la actitud y el nivel
de conocimientos del
manejo del GPS, ECDISy
ARPA en egresados de la
especilidad de puente de la
Escuela Nacional de
Marina Mercante
"Almirante Miguel Grau" del
afio 2015

Existe relacion entre la
actitud y el nivel de
conocimientos del manejo
del GPS, ECDIS y ARPA
en egresados de la
especilidad de puente de la
Escuela Nacional de
Marina Mercante
"Almirante Miguel Grau" del
afio 2015

X:

Nivel de conocimiento de
medidas alternativas ante
fallas de GPS, ECDIS y
ARPA

Recurso congnitivo de los
egresados de la
especialidad de Puente de
la Escuela Nacional de
Marina Mercante
"Almirante Miguel Grau"
para resolver las posibles
fallas en los equipos y
sistemas fundamentales
para realizar una eficaz
navegacion electronica

1. Conocimento del
manejo del GPS, ECDIS y
ARPA

1.1 Conocimientos sobre
controles basicos de
encendido y apagado

1.2 Conocimientos sobre
display modes ,modos del
visulizador

1.3 Conocimientos sobre
como crear rutas

1.4 Conocimietos sobre
los diferentes tipos de
alarmas

2. Conocimento del
funcionamiento del GPS,
ECDIS y ARPA

2.1 Conocimiento sobre el
tipo de frecuencia

2.2 Conocimiento de la
trilateracion del gps

2.3 conocimiento del
tiempo de transito del arpa
2.4 conocimiento sobre el
kernel ECDIS

¢ Existe la relaciéon entre la
actitud y el nivel de
conocimientos del
funcionamiento del GPS,
ECDIS y ARPA en
egresados de la
especilidad de puente de la
Escuela Nacional de
Marina Mercante
"Almirante Miguel Grau" del
afio 20157

Determinar la relacion
entre la actitud y el nivel de
conocimientos del
funcionamiento del GPS,
ECDIS y ARPA en
egresados de la
especilidad de puente de la
Escuela Nacional de
Marina Mercante
“Almirante Miguel Grau" del
afio 2015

Existe relacién entre la
actitud y el nivel de
conocimientos del
funcionamiento del GPS,
ECDIS y ARPA en
egresados de la
especilidad de puente de la
Escuela Nacional de
Marina Mercante
"Almirante Miguel Grau" del
afio 2015

Y:
Actitud ante fallas del GPS,
ECDIS y ARPA

Forma de actuar de los
egresados de la
especialidad de Puente de
la Escuela Nacional de
Marina Mercante
“"Almirante Miguel Grau"
para resolver las posibles
fallas en los equipos y
sistemas fundamentales
para realizar una eficiente
navegacion electronica

1. Actitud Cognitiva ante
fallas del manejoy
funcionamiento del GPS,
ECIDS y ARPA

1.1 Ondas Portadoras L1y
L2 del equipo GPS

1.2 Tipos de frecuencia del
GPS, ECDIS y ARPA

1.3 Trilateracion del GPS
1.4 Tiempo de transito del
sistema ARPA

1.5 ECDIS kernel

2. Actitud Conductual ante
fallas del manejoy
funcionamiento del GPS,
ECDIS y ARPA

2.1 Alarma XTD

2.2 Alarma Falla de
Alimentacion

2.3 Alarma en los equipos
GPS, ECDIS y ARPA

La invesigacion es:

- Tipo Aplicada.

- Disefio no experimental.

- Nivel Exploratorio.

- Enfoque Mixto (Cualitativo
y Cuantitativo).

POBLACION-MUESTRA:

45 Egresados de la
especialidad de Puente de
la Escuela Nacional de
Marina Mercante
“Almirante Miguel Grau" del
afio 2016

Muestra: Central
INSTRUMENTO:
Encuentas

Cuestionario
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Anexo 2. Encuesta de Actitud — Tipo Likert

A0 de et esado! Nocionaidad dol encuestadol Poruane
Encoestador Deulgedo M. Jorge Catgo sbordo del encoustads | Cadete
Puch 5. Miguel
La sigulentn encunsts sers wsado coomn s, para N b agr de "
Camisie coe colar @ la cHida cie S rmpUEALA , N 40k ORI RIaS O 198 FEUITER, epemph: _—
- RESPUESTAS
PREGUNTAS
MUY DI ACURRDO | DE ACURRDO DESACUERDO DESACUERDO  |MUY EN DESACUIRDO

mmwmwmmmmmmmmuvumm SUMA IAPORTANCIA

CONSIDERA USTED GUE £S5 NECESARIO CONOCER LA DEFINICION DE TRAATERALION PARA PODER SOLUCIOMAR EL

R LSS VIENTO D61 $OUWO DE 6P ANTE POSIBLES FALLAS

CONMUDERA USTED QUE €5 NECTSANO CONOCER LA DLV INICION DEL THMPFO DF TRANSITO PAIA SOUUCIONAR LAS FALLAS OUT
& |PRESENTE EL MANEXD DEL SISTERA ARPA

CONUDENA USTED QUE ES IMPORTANTE ESTAR FAMILIARIZADO CON £1 ECOIS KEANKL PARA SOLUCIONAR UN PAONLEMA CN 1L

nnmmm lSTEm ACCIONES i

8 menmv«n

CONSIDERA USTED QUE AL NO RECIBIR SERAL EN UNO DE SUS RADARES AKFA USTED DEBE COLOCAR LOS RADARES EN LA BANDA EN
10 _{LA CUAL MO ESTE FALLANDO. POR EIEMPLO AMBOS EN BANDA X o AMBOS EN BANDA S
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Anexo 3. Cuestionario de Nivel de Conocimientos

Macionalidad del encuestado: Peruana &fo de egresado:
Cargo a bordo del encuestado: Cadebe Emcuestadones: Delgaca M. korge, Puch S izl

Instnsociones

El sigulemie cuestionario serd usado como Instrumentio pama nuestra ineestgacion, e
agradeceria que sea llenado de manera honesta ¥ marque con una X sobre |a respuesta
cormecta.

1]

EJ|

4]

7

8]

g

£0dl 25 el bobdn de encendido de un equips GP5?

aj TUEMOM ki oise ) PR d) OFF |G TO
dCudnias maneras de apagar wn ECCIS usted conoos ?

ap 1 b2 cl 3 s ) Firngu na
dConsidera Usted que s& puede desactihar of sistema ARP& de un RADAR?

ai =l bl MO | DE=ENIDE DE LA MESMUFACTURA
di SOLOEN CASD DE ERMESGENCLA el N'A

dCudl de bos sigulentes Displays mo s¢ encuentra disponible «n ol equipo GFS?

a} Specdometer cisplay b Plotber Display o Digital Data Display  d) Highssarg Display
o Comnmander display

£E| tipo de Displays de un ECOIS depende de la manufscbura?

ab sl b e ol depencks de la empresa
g dejpericde cel bugue gl Mk

£ Cudnios Displays mode se enosentran disponibles en n RADAGR ARPA?

aj 1 hj2 el di o) M
{Cusdnias rutas s pusssden crear en un Egulpo GPS?

al  Depends o la ranctachoma b Lom ch 200 diayh c| Wi
f0sdl 25 el Primer paso para modiSicar una ruta cargada on o equipo ECTHS?

al route edibor  bjuenload the route clmain menu diavi i

£5e puede Crear way points en su equipo de RADAR ARFPA?

ab sl b cisolo en caso die emergencia djsclo el oficial de guardia e/
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10} {Cisdl de estas alarmas no son del thpo acdstica y visual en el equipo ECDIS?

al ¥ro bjperdida de contacto cifalla de alimentacidn  disafety contaur
11} £En qué equipos s& genera la alarma Owt of Limit (KTD)?

ay A% hi=anas aRAFA iaF5 diabyc elayc
12| £Com cuantas alarmas del eguipo ECOIS wsted se encuentra famillarizado?

ay 28 bjzz ci2s d|20 2yl5
13| £Con cuantas alarmas del eguipo GPS usted s enouentra famdlarizado?

ai H biT cla g 15 ol
14| {Con cuantas alarmas del equipo ARPA usted e encuentra familiarizado?

ay 27 Glls il diZ4 (e ]
15| {Cusdnias tipos de ondas portadoras tiene el eguipo GPS?

ay 1 bz cd dl4
e} el equipao gps no tiene ondas poriadoras

16) £ Cusdles som los tipos de ondas portadoras que tene el equipo GFS?

L

al L3 Llyl2 bizyl3d cf L1yl diL2,Ll. 14 gyL1L3y LA

17| £En gue se basa un equipo de GPS para determinar una posicion?

al  enll oeadritelacian blen las cndas cjenilanbteaddn  diayc

18] { O es el thempo de trinsiio en un equipo de RADAR ARPA?

ab s &l Bermipn gue s dermora una onda en chocar oondra um contact oy regresar
ki 2= el tiempo que se demnara en plotear un contacio
| &= el tempo gue 58 tarda e encender un racar
dlayc
e Mfa
13| {0 e ol sistema EODIS KERMEL?

a) Es un software que consbiuye ura parte mporianke del sisterra operatiso

bl Tipe de marufactura de BCD0S,
ch  Sistera para realizar cemmotas Oriccdrdmicas.
dl  Sistera ubtlizado para achualizar Cartas.

2] Minguna de las Ankeriores
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20) ¢ Cudl de los sigulentes equipos cuenta con un sistema de GPS infegrado?

2y ECOIS bIRADAR ARPL C|GRMIDES d s ¢inia
21] {5e puede obtener una posiclon usando & GPS integrado del eguipo antes menclonado?

al sl kijno cjsolo el ofidal ce guarcia dlayc £n.a
27| {0l o5 el ditimo paso parma guardas una posickdn manual en o equipo ECDIS?
al BotonSawse  biBotonEvent o) Botoni MOE  d) Boton Recorcer e E

23] £En qué parte de |a pantalla del RADAR ARPA usted puede ingresar la velocdad de
manara madual?

a} Enla parte superor derecha de la pantala en la speed square.
bl En &justes de sistema
£l En Track srailakar

dj EnsTa
2] Minguna de | &nteriones
24| {5e puede usar o GPS de un celular para obtener una posician?
al s ki|nio tieokn cerca a tierma tlsola con sisterra satedital Wi

25 ¢ Cusdles son los tipos de frecuencia que wtiliza un RADAR ARPA?

ap wyd biEys c| Xy df Sy L R
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Anexo 4. Validacién de Instrumento — Nivel de Conocimientos

ESCUELA NACIONAL DE MARINA MERCANTE

“Almrante Migue! Grau®
FICHA
DATOS DEL EXPERTO
/
Nombre completo l‘/?%’CG Arcronfo CAaeae~vAS FLOCES
/
Profesién carfran E TRAESIA
Grado académico

7 rets 00
Caracteristicas que lo determinan como experio:

EGRESADO EL AND 1999 , waveEcaad) & Bu@ueS TERo(EROS,
Quedsylaueeos ¢ 6ASELOS , cor £l GrAD DE Capithn
O Ravex/A, KorvslafenTE ME entuE 7RO & EC CALGD

Ve Uese el Fhogearp 3 TuenTE.

mn —
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ESCUELA NACIONAL DE MARINA MERCANIE
"Alminanie Migos Grau®

FICHA
DATOS DEL EXPERTO

Nombre completo cJosE QUKS AL(‘_A"JT&Q(\/PEM

Profesion : Cawitan PR — ARoerod
Grado académico : OFCIAL MARIWA (HERCARE ~ geC. cuslsra

ABOA 0D
Caracteristicas que lo determinan como experto:

L“”"‘Oon o CmodD 0{0.

g}bcbatzulo Ou Cdi;c;? e oly Pno&u@;ﬂ‘o %C Mx‘coS
oloo de QO0A

%:UOFJT'S;‘;J ClkuiA x %TMW;

4%& W{om ol Bgueipos , y Supernbedade.
o .-;e.au,nd;d nersibin o, Cmesinee WW)
Vothlags 2 <DF.

)Ad‘uaﬁwﬂé orma pewte oleld stk ofe
CJ“W\("MS o, MecwTaukers t? ;upﬂgwf
Ava&{o[)'as“_w(a{nm Cen b/\:ba?um d{ -&y)ﬂdf«

Firmo =
DNz 0?93‘70; A
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FICHA DE EVALUACION GLOBAL DEL INSTRUMENTO

Por favor responda si el instrumento de investigacion, el cual usted ha evoluado,
cumple con los siguientes requisitos abajo descritos. De responder de manerc
negativa a algunos de ellos, especifique en comentarios el porqué.

CRITERIOS SI NO COMENTARIO

1. Si el instrumento contribuye a
logror el objetivo de la
Investigacion

2, Si las instrucciones son faciles

3. Si el instrumento estd
organizado en forma légica

v
de seguir. 2
/

4. 5i el lenguaije ufilizado es
apropiado para el publico al
que va dirgido

5. Si existe coherencia entre los
dimensiones, indicadores e
items.

6, Silas alternativas de
respuestas son las
apropiadas

7. 5i lgs puntuaciones
asignadas a las respuesias
son los adecuadaos.

8. [*) Si considera que los items
son suficientes par medir &l
indicador.

9. (*) Si considera que los
indicadores son suficientes
para medir la variable a
investigar.

= S XX X IR

10. (*) Si considera gue los items /
son suficientes para medir la
variable

(*) Se responderan en funcién a como esté confarmado el instrumento de
investigacién,
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ESCUELA NACIONAL DE MARIWNA MERCANTE
"Amiante Migue Grau”™

FICHA
DATOS DEL EXPERTO

Nombre completo  : (c s s (Ddescaa

()
Profesién - Ve u{-i-"('g.\

Grado académico  : '\ )
Caracteristicos que lo determinan como experio:

DNE
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FICHA DE EVALUACION GLOBAL DEL INSTRUMENTO

Por favor responda si el insfrumento de investigacion, el cual usted ha evaluado,
cumple con los siguientes requisitos abajo descritos. De responder de manera
negativa a algunos de ellos, especifique en comentarios el porqué.

CRITERIOS

S

NO

COMENTARIO

1. Si el instrumento confribuye o
lograr el objetivo de la
investigaciéon

A

2. §i las instrucciones son faciles
de seguir.

3. Si elinstrumento esta
organizado en forma Iégica

4. 5i el lenguaje utilizado es
apropiado para el pdblico al
que va dirigido

5. Si existe coherencia enire las
dimensiones, indicadores e
ffems.

\

6. Si los alternativas de
respuestas son las
apropiadas

7. 50 las puntuaciones
asignadas a las respuestas
son las odecuadas.

8. (*) Si considera que los items
son suficientes par medir el
indicador.

2. {*) Si considera que ios
indicadores son suficientes
para medir Ic varable a
Investiaar,

10. {*) Si considera que los items
son suficientes para medir lo
variable

A

{*) Se responderan en funcién a como esté conformado el instrumento de

investigacion.
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ESCULLA NACKINAL DE MARINA MERCANIE
“Akmbanie Miguel Grau®

fesuetog

FICHA
DATOS DEL EXPERTO

Nombre completo  : o luis Zusica “‘LA.Q‘O

Profesién ¢ CaPiad o TRavesa  Mapin MERGWTE
| EOASAS  EnAeM) - 25080 ML DA, CUBIERTA, — %sT 6nany
Grado académico  : o y WOLGacoN - Dyuanie Qsmiavig o PERATR

Caracteristicas que lo determinan como experto:

os_{.am, G TREWTA  Jlss D& ExEVGACA B £HBacACionis
Toues corol BU Gactizas | Al Huis Tus Suflies (Ams)
Sy ESHAS ) Seaisueentitie Ria y Sesaic e DRiLioz Vesel,
los WLTiMeY 1S AGes B teatyame  offSME , £ ofslacihues

.4 (’ fACow  Ba una  eMB0R0AGeN De  TgusTigAc om GEoTeLrA,
ka cvac ofetaBs G~ TL SisTEMa e '%s:oodmxmo Dinianico
j La wisMa  ERulana com D605 ARG (,x--be-ﬂ.o ¢ g-WDB,
ECDls  sutke las Wnculs  Namue A La M JBSACG O~ ,

EMBaoay ¢4 W\JQL % @/\' Tulo ExlloreR
ko = e pPERXon 0{{5“09-(_ Ho2andigue (‘\WL‘Q

“ Armo
ONi: 265 6(303
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FICHA DE EVALUACION GLOBAL DEL INSTRUMENTO

Por favor responda si el instrumento de investigacion, el cual usted ha evaluado,
cumpla con los siguientes requisitos abajo descritos. De responder de manera
negativa a algunos de ellos, especifique en comentarios el porqué.

CRITERIOS

2

NO COMENTARIO

1. §i el instrumento coniribuye a
lograr el objetivo de la
investigacion

2. Si las instrucciones son faciles
de segquir.

3. Si el instrumento estd
organizado en forma Iégica

4. si el lenguaje utilizado es
apropiade para el publico al
que va dirgido

5. Si existe coherencia entre |as
dimensiones, indicadores e
items.

4, Si las alternativas de
respuestas son las
apropiadas

7.8l las puntuaciones
asignadas a las respuestas
son las adecuadas.

8. {*) Si considera que Jos items
son suficientes por medir el
indicador.

9. (*) Si considera que los
indicadores son suficientes
para medir lo variable a
investigar.

SO N SO b e S S S S

10, (*) Si considera que los items
son suficientes para medir la
vanable

\

{*) Se responderan en funcidn a come esté conformado el instrumento de
investigacién.

128




seuuee ap
sody  sajuassjp
¢Jepey un ap edsy | 5 b

\ \ s 4 /! ewmsis o seaesap | SOWSIIOU0D
apand as anb sepns Jeasn syuend
paisn esapsuon? ¢ [oweo  axqos | 8P pepiededse

sousiupouo) - | B p sopesaiba
4320U00 paisn ua ydyv £ §1003

Jopeziensia |p | ¢
i / A5 \, 0 $i@23 un seBede 3p | gopows’  sepow ommw 1#p -.uuﬁ
sesauew seyupn)? - | ‘Aeidsip  auqos 838!35

129

SOjUBILLDOLOD - ap OJUB|WO0U0D
¢5d9 odinba 8p 19AIN
P opefede
\. > 4 UN3pOPIPUNLB | £ opipusous
3p UglOq |3 s3 |enJ? -1 | ep sooseq
S8|QUO0  BIOS
sojusiwnoue) -
duyY
OINYINIWOD wopen | etowd | semiseno | oprues Wall 51003 ‘Sdo
(a1guying) P ewd | manpeos us % o 1@p ofeuew jop
o 9P e | pen | mew e 2183 | o s
SORIILIND S3INOISNINIO I|VIHVA
‘gnb Jod j@ sougjuBWOoD
ue enbyoedss ‘ou anb soj@nbe BlE4 'SOPEIEYSS SOUBID 50| U0 S|dWIND DJUBWNASU! [@ UBLLIOJUOD 8nb swe)j so| ap oun eped |s enbipu)
:Biosajoid opewigsy

SFHOAVIIANI O SW3L| ¥Od NOIDVNTVYAI 34 YHOIA




¢Siad3 odinba
(2 ua [ensia A ednsnoe
odg ap uos ou sewleje
selsa ap |gnd)? 01

Jedie sepes
ap odinba ns uas sswod
Aem Jjean apand 25? -6

51323 odinba
[@ ua epedied elru Bun
seoyipow esed osed

Jalujid @ 52 |gnD? -'8

NN Y DN
S 10

549 odinb3
un ua seal uapand
35 seqnd seyuend? -4

N
X

iedie

JBpRI Un ua $3|qIuodsip
UBLUANIUD 35 BpOW
Ae|dsip soquen)? -9

N

X

Jeinpeinuew e
apapuadap sipda un ap
Aeydsiq ap odn 32 'S

SBULER 9D
sodfl  SIWAIIP
$0| |.qos
SojuaiDouo) -

Sejn Jean
owgo 2iq0s
SojuapuRouo) -

Jopeziensi [op
sopow’  sapow
‘Redsip  auqos
SOJUSIUIDOUOY) -

opebede
3 opipuadua
sp 00188
$2j0jUCO  BUQOS
sousiwRouo) -

3&«
A 51093 ‘SO
18p ofeuew jop
ClUBJIIOUOD

aueand
ap pepjepoadse
e] op sopesaiba
us yduv £ s1003
'Sd9 19p seej
sjue seapeus)e

sepipow
8p OJUBIWIIOUOD
ap 19AIN

130



&5ia73 odinba
(8 ua |ensia A edpsmoe
odg @p uos ou seweje
seisa ap  |gnd)? 01

Jedie sepes
ap odinba ns ua syuod
Aem Jjean apand as? -6

51023 odjnba
[@ ua epedied elru eun
Jeoyipow esed osed

Jalulid B 52 |gn)? -'8

NS YD
% %

549 odinb3
un ua sea1) uapand
35 seyny seyuend? -4

N\
N\

jedse

Jepes un ua sa|qiuodsip
UBLUANIUD 35 BpOW
Ae|dsip soquen)? -9

X

%

X

Jeinpejnuew e
apapuadap sipaa un 3p
Aejdsiq ap odn 32 -'§

seuUee ap
sodn  saap
$0| 2.qos
SOuaIUIROU0D -

SEjN JBan
owgo eigos
SouaUouoy) -

lopeziensia |ap
sopow’ sapoul
‘Aedsip  augos

opebede
3 oplpuadua
sp S00159q
$ajouco aJqos
sousiwRouo) -

ANV
£ 51003 ‘sd9
1ep ofeuew jsp
OJUBJWIIOU0D

ajuand
ap pepjedadsa
e] op sopesaiba
us yduv A s1003
'Sd9 19p seey
ajue seafjeLIS) R

sepipsw
8p OjuUBWIdoU0D
ap |9AIN

131



|

¢sdg odinba @
auan sejopeliod sepuo
ap sodp sequen)? -’y

Lopezeyiwe}
enuaInua

35 paisn ediy
odinba |ap sewJsery
SEJUEeM Uo) P T

dopezuel|wey
BUaNoUa a5 paisn

sdo odinba jap sew.epy
SEIUBM U0)? <'gT

opezuejjiue;
enuaniua

as pasn sipas
odinba  18p  seuuely
SEJUend  uod? 7T

N

d(aux) wwn jo
nQ ewleje & ei3ual
as sodinba anb u3? -1

S1a23

[puway |2 aiqgos
QQualwpouo)-
edie [ap oyjsuen
9p odwap |ap
0JUSIWPOUD)-
sd8

2P uopesse|n
g ap
Olusiwnouo)-
epuanIaly

ap odp |2 2uq0s
OlUB|WPoU0)-

vduv
A§1023 ‘sdD 19p
ojuspueUOPUNy
1#p
OIUBWPOUO)

ap

ajuand
pepjlejoadsa

e| ap sopesaibs
us yduv £ 51003
'SdO 1Bp seyey
ajue seAjewsd)e

sepipow

8p ojuelwdOU0D

op

19MIN

132



;OpeuopUaW

50| UOs S3(eN? 9T

sajue od|nba S|y @p odinba
[3p opesBaju| 4o | 19 U9 opesbau)
\ \ \v \. jo opuesn uppisod eun | 598 B 2igos
\ Jaunqo apand 35?7 -'1Z
Ydiv
sopesgauisdo sp A S1003 'SdO
£LWaLSIS un Lod eyuany | 19P  SEliR) sjue
\ \. \ \ \ sodinba sajusingis 83!:__ 8._.-
SO13p [8ND7 07|  ojuequidouon
S1a03
\ pusaY 51003 .So.ﬂ e oc.ua
\. A \ /7| ewasspseannr-61 R
r edie jop oysues
dediy jepeiap (ep odwep jep
\. \ \ \ \ odinba un ua osuen ap |  OIUBILIOLOD-
odwap [ 53 INO? 8T sdB jop
UopeIae|) e ap
duopisod |  ojusiwROUCD-
\ \. EUN JRUIWINEP
s \ \. eled s ap odinba | o&%ﬁt o
un eseq asanb uz? -1 OIUSILIDOUOD-
\ \ sdd odinba Yduy A
(12 3uap anb sesopeysod | SIADA 'SAO 18P
. OJUS{WIEBLOIOY
NN ey ap s

ap

e 8p

ajuend

pepijejoodse
sopesaube

us ydyv A s1a03

'Sd9
ejue

ap
ap

1°p  sejjey
seAneusayje
sepipaw
0JUBIWIIOUOD
19AIN

133



dJepes un ezjipn
anb epuandaly ap sody
$0] UOs $3|eNJ? 57

BN

{uppisod eun Jeungo
esed JEN|ad Un AP S49
|8 Jesn apand 857 -7

dlenuew

eiauew ap peppoRa

ey Jesas8uy apand paisn
edie Jepey (ap ejjejued

e| ap ayed anb u3? gz

251023 odinba
[@ ua [enuew ugpisod
eun sepsend esed osed

owgyn 3 s8 |gnJ? - 7¢

Jejnjao jap sdb
2P OSN |8 aIqos
QUBILLIdOUOD-

ede g

ua auBWENUEL
Sopepo@A

op osabul jep
OuBILoUC-

ON3
Bl Us [enuBw
ojusiweuopisod
PP OlBILINOUOD-

auend
ap pepijejoedse
e| ep sopeseibe
ue vduv A sia03
'Sd9 1P se|ey
ajue seapjewssye

sepipaw
8p  OJuUSBIWd0U0D
8p 19AIN

134



Anexo 5. Validacién de Instrumento - Actitud

ESCUELA NACIGNAL DE MARINA MERCANTE
“ALMIRANTE MIGUEL GRAU",

FICHA
DATOS DEL EXPERTO

Nombre completo : José Luis Alcéantara Pérez
Profesién : Copitdn de Travesia

Grado académico
- Oficlal de Marina Mercante - Especialidad Puente
- Bachiller en Clencias Maritimas

Caracteristicos que lo determinan como experto:

Actualmente hrabajondo come Copitdn Heculivo de Operaciones Mertimes y Morine
Master Inspector para Teom Tankers LTD. Regional; con experiencia en ejecucion e
implermen’acion de los reglomentociones de segwidad, calidad v profeccidn a bordo
de bugues quimicos y pelroleros como: implementocidn y puasta en marcha dei
Sistemo de Gestion de la Seguigad [ISM], Sistema de Plan de Mantenimisnto, Sstema
o2 Proteccidn (ISPS) de lo fioto de bugues City Class de ks compafics naviera Eitzen
Chamical, Team Tankers LID Regiondl. parficipo como Maoring Supeariniandente en los
Sistemas de: Gestion de calidod, en Inspaccionss Yetting e Inspecciones SIRE de bugues
auimicos y petrolercs, Certificacion de Transporfe de mercancios peigrosas (Marcancias
Peligrosas-Codgo IMDG), Gestidn de Froteccion del Medio Ambiente Maritimo;
osimismo parficipo como aiesor en la Implementacdn del Sklema de Caidad en
compafiios novieras intemaciondies, Con experiencio, conodmiento y capocidad
Administrotiva - Comando en Operacionas Marftimas y Fortuarias con buaues de gron
tonekge, ploneanvento de los operaciones vy capocidad para controlar oclividades:
oparativas y seniclos mantimes o bugues y portuarios: con amplios conacimientos en e
desarollo y mantenimiento de la opicacién de lo normatlva vigente en & ambito
maritimo, Asesor de Tesis para cadetes egrescdos que ostentan el Grado de Oficial ge
Marina Mercante, Insinuctor e Cursos de canera de codetas, Instructor de Cursos OM
ds la Escuelo de Marina Mercante Almirante Miguel Grau: Caopitdn de Trovesio MMN
sipecaizado en Bugues Tangque Quimicos — Petrolercs, desempefiando Cargos de
Caopitan, lefe de Cficioles, Jefe de los Deporiomentos de Seguridod, Navegacion,
Estiba y Admiristracion. Profasional bifngde con 26 afos de experencia en aclividades
Maritimay, Porduarkes v del Sector Tronspone, nacional e internacional,

;osé Luis Alcéntarn Pérez

DN 09938075
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FICHA DE EVALUACION GLOBAL DEL INSTRUMENTO

Por favor responda si el insfrumento de investigacion, el cual usted ha evaluado,
cumple con los siguientes requisitos abajo descritos. De responder de manera
negativa a algunos de ellos, especifique en comentarios el porqué.

CRITERIOS

NO

COMENTARIO

1. Si el Instrumento contribuye a
lograr el objetivo de la
investigacién

2. St fas instrucciones son faciles
de seguir.

3. Si elinstrumento estd
organizado en forma légica

4, §i el lenguaje utilizado es
apropiado para el publico al
que va dirgido

5. Si existe coherencia entre las
dimensiones, indicadores e
items.

4. Sl las aiternativas de
respuestas son las
apropiadas

7.Si los puntuaciones
asignadas a las respuestas
son las adecuadas.

8. (*) Si considera que los items
son suficientes par medir el
indicador.

Rl I S IS () I IS O O

9. (*) Si considera que los
indicadores son suficientes
paora medir la variable a
investigar.

_

10. (¥} Si considera que los items
son suficientes parc medir la
variable

{*) Se responderdn en funcién a como esté conformado el instrumento de

investigacion.
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ESCUELA NATTONAL DE MARINA MERCANTE

Adrirante Miguel Geau”
FICHA
DATOS DEL EXPERTO
Nombre completo  : A/ﬂeco Arviontp Credenal Fleeel
/
Profesién L COPHAN e TRAVENA.
Grado académico  : @, 4 20

Caracteristicas que lo determinan como experto:
CAPiTan, E TRAVESIA, CON EXpE plemcin En fRx0wes

PEreoleeos Quis/?ouceo S y GASEROS , Actvalasen re

Vere et 'P»ecezw,/n W PrenTE.

Fma =
ONE S0/ 41 D
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FICHA DE EVALUACION GLOBAL DEL INSTRUMENTO

Por favor responda si el instrumento de investigacién. el cual usted ha evaluado,
cumple con los siguientes requisitos abajo descritos, De responder de manera
negativa a algunos de ellos, especifique en comentarios el porqué.

CRITERIOS

NO

COMENTARIO

1. Si el instrumento conftribuye a
lograr el objetivo de la
investigacion

2. Si lgs instrucciones son faciles
de seguir.

3. Si el instrumento esta
organizado en forma légica

4, Si el lenguaje utilizado es
aprepiado para el publico al
que va dirigido

5. Si existe coherencia entre las
dimensiones, indicadores
items.

é. §i las afternativas de
respuestas son las
apropiadas

7. 50 las puntuaciones
asignadas a las respuestas
son las adecuadas.

8. (*) Si considera que los items
son suficientes par medir el
indicador.

2. (*} Si considera que los
Indicadores son suficientes
para medir la voriable a
investigar.

10. (*) Si considera gue los items
son suficientes para medir la
variable

NN N NN RN N\

(*) Se responderan en funcién a como esté conformado el instrumento de

Investigacion,

142




odinba

OPIP P Bjfe} 3P 0SED
ua OJuajweuopuny ) op pepii 8:03—0”
aE_o e®d | oginbs jep Z7 e op sopesaibe
%%tﬂ 1BWNS | £ seiopeyod | ue yduy A §1003
9p.UOS 71 A 17 oW SEpUD -|‘SdD |op sejey
2 \. \ SEPEUIWOUIP S4O sue seagewss)e
. \. od|nba [ap sejopeyod sepipow ap
sepuo sej anb ARE o«:o_E_omcou ap
: d 19AIN 12 A pmdy
PRIN B1IPISUOD T | gq103 "sdo 0P B| anua ugoeey
ojuajureuotouny
efuip A ofeuew
Jipeul esenb | eqenissqo 1°p seqey
OINVLN3WOD P | ol ol | Jogeee W3l e sapulioy
Jopepul | opeioepes | opesaidss | sigeues | opepepas pmnoy
(8 opify @93 w3 | mopwy | usig sy |
SOIH3LIMD ___ S3INOISNIWIO FNBVINVA

‘anb Jod |8 souBjuaWod
u@ enbywaedss 'ou anb sojjenbe esed "sopejeyas SOUSILD SO| UOD 3|dLUNS CJUBWINIISUI |8 UBLLLIOJUOD Bnb SwWwaj| S0| ap oun Bped s enbipu)

‘gjiosajoid opewnsy

SIHOAVIIANI O SWILL| HOd NOIDVNTVAST 30 VHOIL

143



vdyy

BLA3SIS [ap ofauew

| ayuasaud anb sejjey
se| Jeuopn|os esed
0JjsugA ap odwan Pp
UOR(URAP B} JADOLDD
opesadau sa anb
PoIs() BJapISuU0) -y

sejley sa|qusod |

ajue 549 ap odinba
|12p OJuBiweuonUNy
|2 Jeuopnjos sapod
esed uopessieps ap
UoPILY3P B 13300
ouesaau sa anb
PR1SM es3pIsU0) -

SI023 A vduy

‘Sdo ap sodinba so| ua
e||ej eungje Janjosal
Japod esed epuandaly
ap sodn $0f Jad0u0d

. OUEesa%au sa anb
Paisn esapsuo) <7

Yduv elwaists
|9p opsues

ep odwst) -

Sd9

[8p uopRIEBIU] -

VY
As1003 'Sd9
[op eusnoal)

epsodiy -

ayuand
op pepjjeadsa
e| ap sopesaiba
us yduyv A §1003
‘Sd9 19p sejjey
sjue  seApeuss)e
sepipaw ap
OJuBWIoU0D Bp
18AIN 1@ A pmigoy
€] anus uoideey

144



epuaiows

9P UOPEUBWIE 3P
EWINSS (3 JApuUDLI
€ Japaocoud anb auan
PaIsN ‘ydHY Hyavy
12 U3 uopeuawie
ap ejjey ewieje

€] Jeyondsa (e anb
paisn eJapisuo) -4

aseq osuna |e Jesasdas
esed 0sind ns sesay e
3gap passn ‘siad3

j2 U QL euueje

] Jeydnasa je anb
P3SN 243psu0) -'9

ojus|weuopuny

ns ua ewajqoid

un seuopnjos esed
|9w2 Sig23 3 uod
opezueyjiwey 1e1sa
Auepodw| s3 anb
PRIS( 2Japisuo) 'S

upReIR WY
3P ejje4 euey -

aix eweyy -

Vd¥Y
A 51003 ‘sd9 9P
ojuRjweuopuny A
ofeuew Pp sejjey
ajue |[enPnpuo)

pmY

1swey §1a03 -

ayuend
ap pepjepadss
e| ap sopesasBa
ua yduv £ s1003
‘SdO  1Pp  seqiey
sjue  seApewaye
sepipaw ap
oud|Wd0ou0d P
18AIN 12 £ pmioy
B] 21u8 ugjoejey

145



S epueq ua soquy
Q X epueq ua soquy
ojdwala 104 ‘opue|ie}
9153 OU |21 8| U3
BpUEq B| U3 SIHVAYY
$0| JB20J02 3Gap
PaIsn 'yd¥y SIHVAVY
SNS ap oun ua

[eyas JigpaJ ou e anb
Paisn eJIPISUO] -'0T

odinba |2 Jep(uf:
$3 JEWO) 3p epagap
paisn anb uppoe
esawud e| ‘51003

0 YdYyY ¥VavH'sdo
ap sodinba soj

ap oun Jejey je anb
PAis() B43PISUDD -6

‘SeLRsaau

sauoRae se|

0] 3159 anb esed
ugide) (e Jenunwiod
2p BQgap pajsn

‘ejje3 eunfje ayns
SIQ23 © Vauv ¥Vavy
‘549 sodinba soj

ap oun opuend anb
Paisn esapisuo) -’

vdyv ASiad3
‘sd9  sodinba
$0| U@ BULBlY -

vd¥v A S1a03
‘5dn  sodinba
$0] Ul BULEY -

Vday AS1003
‘59 sodinba
SO| ua ewuepy -

auend
ap pepjjedadsa
€| @p sopesaibs
us yduv A §1003
‘Sd9 1ep  seqey
@lue seAjRwId)e
sepipaw ap
OjJuIWII0UCD 9P
19AIN 18 K pmoy
B anua ugloe|ey

146



FECUELA NACIONAL DE MARINA MERCANTE
"Almiante Miguel Grou”

FICHA
DATOS DEL EXPERTO

Nombre completo  : Cian hunlouie W-C\é"“‘--
Profesién : Reestoyg,
Grado académico  : Lv.

Coaracteristicas que lo deferminan come experto:

\&'G‘Ré" Ot}’LM &o L@&M\—:Wa
T s EWRKRL,

R0 A, V,.;Q;.)QMV

E(\“%\:m ™ 4

DNEQG LS 2SSy,
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FICHA DE EVALUACION GLOBAL DEL INSTRUMENTO

Por favor responda si el instrumento de investigocion, el cual usted ha evaluado,
cumple con los siguientes requisitos abajo descritos, De responder de manera
negativa a algunos de ellos, especifique en comentarios el porqué.

CRITERIOS

NO

COMENTARIO

1. Si el instrumento contribuye a
lograr el objetivo de la
investigacion

2. Silaos insfrucciones son faciles
de seguir.

3. Si elinstrumento estd
orgenizodo en forma Ibgica

sl
il

4. §i el lenguaje utilizado es
apropiado para el pdblico ol
que va dirigido

5. Si existe coherencia entre las
dimensiones, indicadores e
Items.

\

é. Si las alternativas de
respuestas son las
apropiadas

7. 81 las puntuaciones
asignadas a las respuestas
son las adecuadas.

N

8. (*) Si considera que Ios ftems
son suficientes par medir el
indicador.

2. {*) Si considera que los
Indicadores son suficientes
para medir la varicble a

investigar.

/

10. [*) Si considera que |os items
son suficientes para medir la
variable

4

(*] Se responderan en funcién a como esté conformado el instrumento de

Investigacion.
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ESCUELA NACIONAL DE MARINA MERCANTE
"Arnironte Miguel Grou”

FICHA
DATOS DEL EXPERTO

Nombre completo &«rm V/cdma ﬁda’ﬁw’
Profesién . Bucorceada oo Gdicacoon

Grado académico ¢ V‘ﬁa’%—' ¢

Caracteristicas que lo determinan como experto:
ﬁ?ﬂfﬂtm t» e aptscramni e/ntf: Avrardlo

rwnd.o e fipes st 2008 . W

A 'WVIW“‘ /a(,&(umuaw.l)awn_
AMMM(MJW(OMW
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FICHA DE EVALUACION GLOBAL DEL INSTRUMENTO

Por favor responda si el instrumento de investigacién, el cual usted ha evaluado,
cumple con los siguientes requisitos abajo descritos. De responder de manera
negativa a algunos de ellos, especifique en comentarios el porqué.

CRITERIOS

NO

COMENTARIO

1. §i el instrumento contribuye a
lograr el objetivo de la
investigacién

S

2. Si las instrucciones son faciles
de sequir.

6 delavay (a
atp g

3. Si el instrumento estd
organizado en forma iégica

4.5l el lengugje utilizado es
apropiado para €l publico al
que va dirigido

5. Si existe coherencio enfre los
dimensiones, indicadores e
ftems.

6. i las aitemalivas de
respuestas son las
apropiodas

o
X
£

K

7. 81 los puntuaciones
asignadas a las respuestas
son las adecuadas.

%aldgw’ww

8. (*) Si considera que los items
son suficientes par medir el
indicaodor.

X

9. (%) Si considera que los
indicadores son suficientes
para medir la varicble a

investigar.

v

10. (*) Si considera que los items
son suficientes para medir io
varigble

4

(*} Se responderdn en funcidn a como esté conformado el instrumento de

Investigacion.
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Anexo 6. Instrumento de medicién y Validacion Nivel de Conocimiento -
Actitudes

Instrumento para medir el conocimiento y actitudes

Ficha técnica:

Nombre: 02 Cuestionarios de conocimientos y actitudes

Autores : PUCH SANCHEZ, MIGUEL ALBERTO
DELGADO MENDOZA, JORGE LUIS

Afio: 2016

Lugar :Via Web-

Objetivo:. Determinar la relacién entre la actitud y el nivel de conocimiento de medidas
alternativas ante fallas del GPS, ECDIS Y ARPA en oficiales egresados de la especialidad de puente
de la Escuela Nacional de Marina Mercante "Almirante Miguel Grau" del afio 2015

Administracion: Individual y/o colectiva.

Contenido:

Se elaborara un cuestionario tipo escala de ordinal con un total de 20 items, distribuido en dos
variables conocimiento y actitud:

Tabla 13
Estadisticos de los elementos

Media Desviacion tipica Cronbach indice
Actitudes ,73 ,446 49
Conocimiento 4,00 ,645 49

indice de validez del Cronbach para el instrumento de Actitudes: 0.611 ptos.

indice de validez del Cronbach para el instrumento de Conocimiento: 0.88 ptos.

La escala y el indice respectivo para este instrumento son como sigue:

MUY DE ACUERDO (5)
DE ACUERDO (4)
NI DE ACUERDO NI EN DESACUERDO (3)
EN DESACUERDO (2)
MUY EN DESACUERDO (1)

Validacién y confiabilidad del instrumento
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Validez

La validez de los instrumentos estd dada por el juicio de expertos y se corrobora con la validacion
de los instrumentos (Cuestionarios) de conocimiento y actitudes que presenta resultados
favorables en el juicio de expertos.

Confiabilidad de los instrumentos

La confiabilidad del presente trabajo de investigacion se realizara mediante prueba de
confiabilidad de alfa Cronbach para estimar la consistencia interna del cuestionario.

Para establecer la confiabilidad del instrumento se aplicard una prueba piloto a una
muestra de (cadetes), cuyas caracteristicas serdn similares a la poblacion examinada.
Obtenido los puntajes totales se calcula el coeficiente alfa de Cronbach para medir la
confiabilidad Inter-elementos del respectivo cuestionario.

La interpretacion de confiabilidad se realizard considerando la siguiente escala de Ruiz
Bolivar, (2002)

De 0,01 0,20 Muy baja
De 0,21 0,40 Baja

Entre 0,41 y 0,60 Moderada
De 0,61 a 0,80 Alta

De 0,81 a 1,00 Muy alta

De acuerdo a los resultados:

- Actitudes: 0.611 ptos. correspondiente a - Moderada

- Conocimiento: 0.88 ptos. correspondiente a - Muy alta
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