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ROZPORZADZENIE KOMISJI (WE) nr 415/2007
z dnia 13 marca 2007 r.

dotyczace specyfikacji technicznych dotyczacych systemoéw kontroli

ruchu statkéw, o ktérych mowa w art. 5 dyrektywy 2005/44/WE

Parlamentu Europejskiego i Rady w sprawie zharmonizowanych

uslug informacji rzecznej (RIS) na S$réodladowych drogach
wodnych we Wspoélnocie

KOMISJA WSPOLNOT EUROPEJSKICH,

uwzgledniajac Traktat ustanawiajacy Wspdlnote Europejska,

uwzgledniajac  dyrektywe 2005/44/WE Parlamentu Europejskiego
i Rady z dnia 7 wrzes$nia 2005 r. w sprawie zharmonizowanych ustug
informacji rzecznej (RIS) na $rodladowych drogach wodnych we
Wspolnocie (1), w szczegdlnosci jej art. 5,

a takze majac na uwadze, co nastgpuje:

(1)  Zgodnie z art. 1 ust. 2 dyrektywy 2005/44/WE RIS nalezy wpro-
wadzi¢ i dalej rozwija¢ w sposob zharmonizowany, interopera-
cyjny i otwarty.

(2)  Zgodnie z art. 5 dyrektywy 2005/44/WE nalezy okresli¢ specy-
fikacje techniczne dotyczace systemoéw kontroli ruchu statkow.

(3)  Specyfikacje techniczne dotyczace systemow kontroli ruchu
statkow nalezy okresli¢ w oparciu o zasady przedstawione
w zalaczniku II do dyrektywy.

(4 Zgodnie z art. 1 ust. 2 dyrektywy specyfikacje techniczne
powinny uwzgledni¢ wyniki prac wykonanych przez organizacje
migdzynarodowe. Nalezy zapewni¢ ciaglo$¢ z innymi uslugami
zarzadzania ruchem modalnym, w szczeg6lno$ci z zarzadzaniem
ruchem statkow morskich i z ustugami informacyjnymi.

(5) Dodatkowo nalezy uwzgledni¢ wyniki prac wykonanych przez
grupe ekspertow ds. systemow kontroli ruchu statkow, sktadajaca
si¢ z przedstawicieli wlasciwych organéw odpowiedzialnych za
wprowadzenie tych systemow, oficjalnych czlonkéw innych
organéw rzadowych oraz obserwatorOw z ramienia sektora.

(6)  Specyfikacje techniczne bedace przedmiotem niniejszego
rozporzadzenia odpowiadaja obecnemu stanowi techniki.
Doswiadczenia uzyskane w trakcie wdrazania dyrektywy
2005/44/WE, jak roéwniez przyszly postep techniczny moga
prowadzi¢ do konieczno$ci zmian specyfikacji technicznych
zgodnie z art. 5 ust. 2 dyrektywy 2005/44/WE. Zmiany specyfi-
kacji technicznych winny uwzglednia¢ wyniki prac wykonanych
przez grupg ekspertow ds. systeméw kontroli ruchu statkow.

(7)  Projekt specyfikacji technicznych zostal sprawdzony przez Komi-
tet, o ktorym mowa w art. 11 dyrektywy 2005/44/WE.

() Dz.U. L 255 z 30.9.2005, str. 152.
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(8)  Srodki uwzglednione w niniejszym rozporzadzeniu sa zgodne
z opinia Komitetu, o ktorym mowa w art. 11 dyrektywy
2005/44/WE,

PRZYJMUIE NINIEJSZE ROZPORZADZENIE:

Artykut 1

Niniejsze rozporzadzenie okresla specyfikacje techniczne dotyczace
systemOw kontroli ruchu statkéw w $rodladowym transporcie wodnym.
Specyfikacje techniczne zostaly przedstawione w zalaczniku do niniej-
szego rozporzadzenia.

Artykut 2
Niniejsze rozporzadzenie wchodzi w zycie nastgpnego dnia po jego
opublikowaniu w Dzienniku Urzedowym Unii Europejskiej.

Niniejsze rozporzadzenie wiaze w cato$ci 1 jest bezposrednio stosowane
we wszystkich panstwach cztonkowskich.
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nadawczy system rozpoznania)

A-to-N Aids to Navigation (Oznakowanie nawigacyjne)

CCNR Central Commission for Navigation of the river Rhine (Cen-
tralna Komisja Zeglugi na Renie)

COG Course Over Ground (Kurs nad dnem)

COMPRIS Consortium Operational Management Platform River Infor-
mation Services (Konsorcyjna Platforma Zarzadzania Opera-
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DGNSS Differential GNSS (Techniki réznicowe GNSS)

DSC Digital Selective Calling (Cyfrowy system selektywnego
wywolania)
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obrazowania map elektronicznych i informacji)

EMMA European Multiservice Meteorological Awareness system
(Europejski system ostrzegania pogodowego)

ENI Unique European Vessel Identification Number (Jednolity
europejski system numeracji statkow)

ERI Electronic Reporting International (System elektronicznego
sktadania meldunkow)

ETA Estimated Time of Arrival (Przewidywany czas przybycia)

FI Functional Identifier (Identyfikator funkcyjny)

GLONASS (Russian) Global Navigation Satellite System [(Rosyjski)
globalny system nawigacji satelitarnej]

GIW Gleichwertiger Wasserstand (reference water level in
Germany) [Gleichwertiger Wasserstand (poréwnawczy
poziom wody w Niemczech)]

GNSS Global Navigation Satellite System (Globalny system nawi-
gacji satelitarnej)

GPRS General Packet Radio Service (Pakietowa transmisja

danych)
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HDG Heading (Kurs rzeczywisty)
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dzynarodowe Stowarzyszenie Shuzb Oznakowania Nawiga-
cyjnego)
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Organizacja Morska)

1P Internet Protocol (Protokét internetowy)
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(poréwnawczy poziom wody w Niderlandach)]

RAI Regional Application Identifier (Regionalny identyfikator
aplikacji)

RAIM Receiver Autonomous Integrity Monitoring (Autonomiczne
monitorowanie integralnosci odbiornika)

RIS River Information Services (Ustugi informacji rzecznej)
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SOG Speed Over Ground (Predkos¢ nad dnem)

SOLAS Safety Of Life At Sea (Konwencja o bezpieczenstwie zycia
na morzu)

SOTDMA Self Organizing Time Division Multiple Access (Metoda
dostgpu SOTDMA)

SQRT Square Root (Pierwiastek kwadratowy)

STI Strategic Traffic Image (Strategiczny obraz ruchu)

TDMA Time Division Multiple Access (Metoda dostgpu TDMA)
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UMTS Universal Mobile Telecommunications System (Uniwer-
salny system telekomunikacji ruchomej)
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WGS-84 World Geodetic System from 1984 (Swiatowy system
geodezyjny 1984)

WiFi Wireless Fidelity (IEEE 802.11 wireless networking stan-
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WIG Wing in Ground (Pojazdy wykorzystujace dynamiczna

poduszke powietrzna)
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Zastosowanie systemu kontroli ruchu statkow w zegludze $rodladowej
Wprowadzenie

Migdzynarodowa Organizacja Morska (IMO) wprowadzila do celow
nawigacji w zegludze morskiej system automatycznego rozpoznawania
statkow (AIS). Wszystkie statki morskie odbywajace rejsy migdzyna-
rodowe oraz objgte rozdziatem V konwencji SOLAS (Migdzynarodowa
konwencja o bezpieczefstwie Zycia na morzu) musza zosta¢ wyposa-
zone w AIS od konca 2004 r. W wytycznych dotyczacych planowania,
wdrazania 1 praktycznego wykorzystania ushug informacji rzecznej
podkreslono technologiczne znaczenie AIS $rodladowego. Z uwagi na
istnienie stref o ruchu mieszanym wazne jest, aby normy, specyfikacje
techniczne i procedury dotyczace zeglugi srodladowej wspotgraly z juz
istniejagcymi normami, specyfikacjami technicznymi i procedurami
dotyczacymi zeglugi morskie;j.

Do celow zeglugi $rodladowej nalezato opracowaé specjalne specyfi-
kacje techniczne dotyczace AIS $rodladowego, w pelni zgodne
z systemem AIS stworzonym przez IMO dla Zeglugi morskiej oraz
z obowiazujacymi normami zeglugi $roédladowe;.

W rozdziale 1 niniejszego dokumentu zostata przedstawiona specyfi-
kacja funkcyjna zwigzana z kontrola ruchu statkow na $rédladowych
drogach wodnych. W rozdziale 2 opisano specyfikacjg¢ techniczng AIS
srodladowego wraz z normami dotyczacymi komunikatow w kontroli
ruchu na srodladowych drogach wodnych. Definicje ustug i funkcji
zostaly przedstawione w Dodatku A: Definicje.

Celem niniejszego wprowadzenia jest sprecyzowanie wszelkich
wymog6éw funkcyjnych zwiazanych z kontrola ruchu statkéw na $rod-
ladowych drogach wodnych.

Sporzadzony zostat przeglad obszarow i uzytkownikow, a w szczegol-
nosci informacji wymaganych dla poszczegdlnych obszaréw. Specyfi-
kacje funkcyjne powstaly w oparciu o zasady nawigacji, rozmowy
przeprowadzone z ekspertami oraz posiadane doswiadczenie.

Rozréznia sig trzy grupy informacji:

— informacje dynamiczne, zmieniajace si¢ w ciagu kilku minut lub
sekund,

— informacje czg$ciowo dynamiczne, zmieniajace si¢ kilkakrotnie
w trakcie rejsu,

— informacje statyczne, zmieniajace si¢ nie czgsciej niz kilka razy do
roku.

Dla kazdej z powyzszych grup mozna okresli¢ r6zne sposoby wymiany
informacji:

— w przypadku systeméw kontroli ruchu statkow podawane sa
glownie informacje dynamiczne,

— elektroniczne formy sktadania meldunkow, jak poczta elektro-
niczna, stuza do przekazu informacji czg¢Sciowo dynamicznych,

— bazy danych zawieraja informacje statyczne, do ktérych mozna
uzyska¢ dostgp za pomoca Internetu lub innych nosnikow danych.

Ponizej opisano szczegdtowo informacje przekazywane przez systemy
kontroli pomigdzy statkami oraz pomigdzy statkami a ladem. Przed-
stawiono tez wymogi informacyjne dotyczace systemow kontroli.
Jednakze w przypadku wigkszosci zadan konieczne jest podawanie
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1.2.

dodatkowych danych, jak informacje geograficzne, szczegoétowe infor-
macje na temat fadunku statku, dane adresowe itp. Do tego celu stuza
inne systemy przekazu informacji.

Zakres

W ponizszej tabeli przedstawiono obszary omoéwione w niniejszym
dokumencie. Obszary zostaly podzielone na zadania, a dla kazdego
zadania okre$lono uzytkownika.

Tabela 1.1

Obszary, zadania i uzytkownicy

Obszar

Zadanie

Uzytkownik

Nawigacja

Czas $redni:

z wyprzedzeniem od kilku
minut do godziny

poza zasiggiem radaru
poktadowego

Kapitan

Czas krotki:

z wyprzedzeniem do kilku
minut, w zasiggu radaru
poktadowego

Kapitan

Czas bardzo krotki:
z wyprzedzeniem od kilku
sekund do 1 minuty

Kapitan

Zarzadzanie ruchem
statkow

VTS

Operator VTS, kapitan

Obstuga $luzy

Operator $luzy, kapitan

Planowanie pracy $luzy

Operator §luzy, kapitan, kierownik
statku, kierownik floty

Obstuga mostu

Operator mostu, kapitan

Planowanie pracy mostu

Operator mostu, kapitan, kierownik
statku, kierownik floty

Lagodzenie
skutkow katastrof

Operator centrum tagodzenia
skutkow katastrof, operator VTS,
operator $luzy, operator mostu, kapi-
tan, kierownik statku, wlasciwy
organ

Zarzadzanie trans-
portem

Planowanie rejsu

Kierownik statku, makler frachtujacy,
kierownik floty, operator terminali,
kapitan, operator VTS, operator
$luzy, operator mostu, operator RIS

Logistyka transportu

Kierownik floty, kierownik statku,
nadawca, odbiorca, spedytor

Zarzadzanie portem
i terminalami

Operator terminali, kierownik statku,
spedytor, wladze portowe, wlasciwy
organ
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Obszar Zadanie Uzytkownik
Zarzadzanie tadunkiem Kierownik floty, nadawca, odbiorca,
i flota spedytor, makler frachtujacy,

kierownik statku

Realizacja Ruch transgraniczny Urzad  cel, wlasciwy  organ,
kierownik statku

Bezpieczenstwo ruchu Wiasciwy organ, kierownik statku
(organy policyjne)

Optaty za korzys- Wilasciwy organ, kierownik statku,
tanie z portow kierownik floty, wladze wlasciwe
i drég wodnych dla drog wodnych
Informacje o torach | Informacje meteo Kapitan
wodnych

Status sygnatu Wiasciwy organ, kierownik statku,

kierownik floty

Poziom wody Wiasciwy organ, kierownik statku,
kierownik floty, kapitan

Ponizej przedstawiono szczegélowa charakterystyke uzytkownikow
i informacji wymaganych w przypadku kazdego obszaru i zadania.

Uwaga: Kolejno$¢ przytaczania informacji wymaganych dla poszcze-
golnych zadan nie ma zwiazku z ich waga. W tabeli znajdujacej sig¢
w ostatnim ustgpie niniejszego rozdzialu okreslono stopien doktadnosci
wymaganej dla poszczegdlnych informacji.

Nawigacja

System kontroli ruchu statkéw moze shuzy¢ do wspomagania aktywnej
nawigacji na poktadzie.

Proces nawigacji mozna podzieli¢ na 3 etapy:

— nawigacja, przewidywanie w czasie $rednim,

— nawigacja, przewidywanie w czasie krotkim,

— nawigacja, przewidywanie w czasie bardzo krotkim.

Wymogi dotyczace uzytkownikow sa roézne w przypadku poszczegol-
nych etapow.

Nawigacja, przewidywanie w czasie Srednim

Przewidywanie w czasie $rednim oznacza obserwacj¢ i analizg¢ ruchu
wodnego z wyprzedzeniem od kilku minut do godziny. Kapitan
rozwaza w tym czasie mozliwo$ci podplynigcia do, mijania i wyprze-
dzania innych statkow.

Wymagany obraz wykracza poza zasigg radaru poktadowego — dotyczy
tego, co si¢ dzieje w poblizu, ale niejako ,,za rogiem”.

Przekazywane sa ponizsze informacje:
— Identyfikator statku

— Nazwa
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Potozenie (biezace)

— Predkos¢ nad dnem

Kurs nad dnem/kierunek

Port przeznaczenia/planowana trasa
— Rodzaj statku lub kombinacji
Wymiary (dhugos¢ i szerokosc)

— Liczba niebieskich stozkow
Ewentualny tadunek

— Status nawigacyjny statku (kotwiczenie, cumowanie, zeglowanie,
ograniczenie warunkami specjalnymi itp.).

Czgstotliwo$¢ aktualizacji informacji zalezy od danego zadania i warun-
kow, w jakich statek si¢ znajduje (maksymalna czgstotliwo$¢ wynosi 2
sekundy).

Nawigacja, przewidywanie w czasie krotkim

Przewidywanie w czasie krotkim stanowi etap decyzyjny w procesie
nawigacji. Informacje dotyczace ruchu maja wplyw na proces nawiga-
cji, w tym na podejmowanie dziatan shuzacych uniknigciu ewentualne;j
kolizji. Na tym etapie obserwuje si¢ inne statki znajdujace si¢ w bliskiej
odlegtosci. Przekazywane sq ponizsze informacje:

Identyfikator statku

Nazwa

Potozenie (biezace)

Predko$¢ nad dnem (z doktadnoscia do 1 km/h)
— Kurs nad dnem/kierunek

Kurs rzeczywisty

Zamiar (niebieski znak)

Port przeznaczenia/planowana trasa
Rodzaj statku lub kombinacji

— Wymiary (dtugos¢ i szerokosc)
Liczba niebieskich stozkéw
Ewentualny tadunek

Status nawigacyjny statku (kotwiczenie, cumowanie, Zeglowanie,
ograniczenie warunkami specjalnymi itp.)

Biezace informacje na temat potozenia, identyfikatora, nazwy,
kierunku, predkosci nad dnem, kursu, kursu rzeczywistego oraz
zamiaru (niebieski znak) wymieniane sa w odstgpach nie dluzszych
niz 10 sekund. Dla niektorych tras odpowiedni organ z goéry ustala
czgstotliwo$é aktualizacji danych (maksymalnie 2 s).
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1.4.

1.4.1.

1.4.1.1.

Nawigacja, przewidywanie w czasie bardzo krotkim

Przewidywanie w czasie bardzo krotkim stanowi operacyjny etap
procesu nawigacyjnego polegajacy na wykonywaniu wczesniej
podjetych decyzji i monitorowaniu skutkow takich dziatan. Informacje,
ktorych wymaga si¢ w tym konkretnym przypadku od innych statkow,
wiaza si¢ z warunkami, w jakich znajduje si¢ dany statek, takimi jak
wzgledne potozenie i wzgledna predkosé. Na tym etapie konieczne jest
podanie bardzo doktadnych danych dotyczacych:

— Wzglednego potozenia

— Wzglednego kursu rzeczywistego

— Wzglednej predkosci

— Wzglednego kata dryfu

— Wzglednej predkosci zwrotu

Po uwzglednieniu powyzszych wymogdéw okazuje si¢, ze na dzien
dzisiejszy nie jest mozliwe korzystanie z informacji pochodzacych

z systemow kontroli ruchu statkow do celow przewidywania w czasie
bardzo krotkim.

Zarzadzanie ruchem statkow

Zarzadzanie ruchem statkéw obejmuje co najmniej ponizsze elementy:
— Stuzbe kontroli ruchu statkow

— Planowanie pracy i obstugi $luzy

— Planowanie pracy i obstugi mostu

Stuzba kontroli ruchu statkow

W ramach stuzby kontroli ruchu statkéw wyrdzni¢ mozna szereg funk-
cji:

— Ushugi informacyjne

— Wspomaganie nawigacji

— Organizacj¢ ruchu

Ponizej przedstawiono wymogi uzytkownikow odnosnie informacji na
temat ruchu statkow.

Ustugi informacyjne

Swiadczenie wusfug informacyjnych polega na nadawaniu informacji
w okreslonych terminach i okre$lonych odstgpach czasu, lub wedtug
uznania centrum kontroli ruchu statkow VTS lub na prosbe statku.
Informacje takie moga dotyczy¢ np.: potozenia, identyfikatora i zamiaru
innych uczestnikobw ruchu, warunkow panujacych na drogach
wodnych, zagrozen oraz innych czynnikow mogacych mie¢ wplyw
na statek.

Do celow ushug informacyjnych konieczny jest wglad w ruch panujacy
w sieci lub na odcinku toru wodnego. Na informacje o ruchu sktadaja
si¢ takie dane statku, jak:

— Identyfikator
— Nazwa
— Potozenie (biezace)

— Kurs nad dnem/kierunek
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1.4.1.2.

— Ograniczenia obszaru sptawnego

— Port przeznaczenia/planowana trasa

— Rodzaj statku lub kombinacji

— Wymiary (dlugos¢ i szerokosc)

— Liczba niebieskich stozkow

— Ewentualny tadunek

— Liczba os6b znajdujacych si¢ na pokladzie (w razie wypadku)

— Status nawigacyjny statku (kotwiczenie, cumowanie, zeglowanie,
ograniczenie warunkami specjalnymi itp.)

Odpowiedni organ z gory ustala czgstotliwos¢ aktualizacji danych.
Wspomaganie nawigacji

Wspomaganie nawigacji polega na informowaniu kierownika statku
o trudnych warunkach nawigacyjnych lub meteorologicznych oraz na

udzielaniu pomocy w razie wystapienia wad lub usterek. Usluge tg
$wiadczy si¢ zazwyczaj na prosbe statku lub wedlug uznania VTS.

Operator VTS przekazuje informacje kapitanowi w oparciu o biezacy,
szczegolowy obraz ruchu.

System kontroli ruchu dostarcza nastgpujacych informacji:
— Identyfikator

— Nazwa

— Potozenie (biezace)

— Predko$¢ nad dnem

— Kaurs nad dnem/kierunek

— Zamiar (niebieski znak)

— Port przeznaczenia/planowana trasa

— Rodzaj statku lub kombinacji

— Wymiary (dtugos¢ i szerokosc¢)

— Zanurzenie

— Wysokos¢ statku (w przypadku utrudnien)
— Liczba niebieskich stozkow

— Ewentualny tadunek

— Status nawigacyjny statku (kotwiczenie, cumowanie, zeglowanie,
ograniczenie warunkami specjalnymi itp.)

Dodatkowo wymagane sg informacje geograficzne, srodowiskowe oraz
komunikaty dla kapitanow.
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1.4.1.3.

1.4.2.

1.4.2.1.

Biezace informacje na temat identyfikatora, potozenia, kierunku, pred-
kosci, kursu i zamiaru (niebieski znak) wymieniane sa w sposob ciagty
(co 3 sekundy, niemal w czasie rzeczywistym lub w odstgpach czasu
okreslonych przez wlasciwy organ).

Wszelkie inne informacje powinny zosta¢ udostgpnione na wniosek
operatora VTS lub w szczegdlnych okolicznosciach.

Organizacja ruchu

Organizacja ruchu dotyczy kontroli operacyjnej ruchu oraz planowania
przemieszczania si¢ statkOw w celu uniknigcia zatoréw i niebezpiecz-
nych sytuacji. Ushluga ta jest szczegoélnie wazna przy duzym natgzeniu
ruchu lub w sytuacjach, gdy transporty specjalne moga mie¢ wpltyw na
normalny ruch na drogach wodnych. W ramach organizacji ruchu moze
réwniez powstaé system roztadowywania ruchu i/lub plany zeglugowe
VTS. Dotyczytyby one pierwszenstwa ruchu, przydzielania przestrzeni,
obowiazkowego meldowania o ruchach wykonywanych na obszarze
VTS, wyznaczonych tras, ograniczen predkosci oraz innych $rodkéw,
ktorych podjecie organ VTS uznatby za konieczne. Wymogi odnosnie
do obrazu ruchu stuzacego do celow organizacji ruchu sa takie same,
jak te przedstawione w ustgpie 1.4.1.2 (Wspomaganie nawigacji).

Planowanie pracy i obstuga Sluzy

Ponizej przedstawiono procesy obstugi oraz dlugo- i $redniotermino-
wego planowania pracy $luzy.

Dtugoterminowe planowanie pracy $luzy

Planowanie dlugoterminowe oznacza planowanie pracy $luzy na

najblizsze kilka godzin lub najblizszy dzien.

W tym przypadku informacja o ruchu statkow stuzy lepszemu okre-
$leniu czasu oczekiwania i przeptywu przez $luzy, ktore to dane opie-
raja si¢ poczatkowo na danych statystycznych.

Informacje o ruchu wymagane do celow dltugoterminowego planowania
pracy $luzy:

— Identyfikator

— Nazwa

— Polozenie (biezace)

— Kurs nad dnem/kierunek

— Przewidywany czas przybycia do $luzy (ETA)

— Wymagany czas przybycia do $luzy (RTA)

— Rodzaj statku lub kombinacji

— Wymiary (dlugos¢ i szerokosc)

— Zanurzenie

— Wysokos$¢ statku

— Liczba niebieskich stozkow
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1.42.2.

1.4.2.3.

— Status nawigacyjny statku (kotwiczenie, cumowanie, zeglowanie,
ograniczenie warunkami specjalnymi itp.)

Informacjg o ETA podaje si¢ na zadanie lub jesli przekroczone zostanie
okreslone przez wiasciwy organ odstgpstwo od pierwotnego czasu
ETA. Czas RTA jest odpowiedzig na meldunek o ETA.

Srednioterminowe planowanie pracy §luzy
Planowanie $rednioterminowe oznacza planowanie pracy S$luzy

z wyprzedzeniem do 2 lub 4 cykli.

W tym przypadku na podstawie informacji o ruchu dostosowuje sig¢
ruch statkow do dostgpnych cykli pracy $luzy oraz w oparciu o te
plany powiadamia kapitanow o RTA.

Informacje o ruchu wymagane do celéow Srednioterminowego plano-
wania pracy $luzy:

— Identyfikator

— Nazwa

— Potozenie (biezace)

— Kurs nad dnem/kierunek

— Przewidywany czas przybycia do $luzy (ETA)
— Wymagany czas przybycia do sluzy (RTA)
— Rodzaj statku lub kombinacji

— Wymiary (dtugo$¢ i szeroko$¢)

— Liczba holownikow

— Zanurzenie

— Wysokos$¢ statku

— Liczba niebieskich stozkow

— Status nawigacyjny statku (kotwiczenie, cumowanie, zeglowanie,
ograniczenie warunkami specjalnymi itp.)

Informacjg o ETA podaje si¢ na zadanie lub jesli przekroczone zostanie
okreslone przez wlasciwy organ odstgpstwo od pierwotnego czasu
ETA. Wszelkie inne informacje udzielane sa jednorazowo przy pierw-
szym kontakcie lub na zadanie. Czas RTA jest odpowiedzia na
meldunek o ETA.

Obstuga §luzy

Na tym etapie odbywa si¢ przeprowadzanie statku przez $luzg.

W celu usprawnienia procesu przeprowadzania statkow przez Sluzg
wymagane sg ponizsze informacje:

— Identyfikator

— Nazwa
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1.4.3.

1.4.3.1.

— Potozenie (biezace)

— Predko$¢ nad dnem

— Kurs nad dnem/kierunek

— Rodzaj statku lub kombinacji
— Liczba holownikow

— Wymiary (dtugos¢ i szerokosc)
— Zanurzenie

— Wysokos¢ statku

— Liczba niebieskich stozkow

— Status nawigacyjny statku (kotwiczenie, cumowanie, zeglowanie,
ograniczenie warunkami specjalnymi itp.)

Biezace informacje na temat identyfikatora, potozenia, kierunku, pred-
kosci i kursu wymieniane sa w sposob ciagly lub w odstgpach czasu
okreslonych przez wlasciwy organ.

Planowanie pracy i obstuga mostu

Ponizej przedstawiono procesy obstugi oraz $rednio- i krotkotermino-
wego planowania pracy mostu.

Srednioterminowe planowanie pracy mostu

Srednioterminowe planowanie pracy mostu polega na optymalizacji
strumienia ruchu, co w praktyce oznacza otwieranie mostow
w momencie odpowiednim dla zblizajacych sig¢ statkow (zielona fala).
Czas przewidywania waha si¢ od 15 minut do 2 godzin, w zaleznosci
od warunkéw lokalnych.

Informacje o ruchu wymagane do celow $rednioterminowego plano-
wania pracy mostu:

— Identyfikator

— Nazwa

— Potozenie (biezace)

— Predkos¢ nad dnem

— Kaurs nad dnem/kierunek

— Przewidywany czas przybycia do mostu (ETA)
— Wymagany czas przybycia do mostu (RTA)
— Rodzaj statku lub kombinacji

— Wymiary (dtugos¢ i szerokosc¢)

— Wysokos¢ statku

— Status nawigacyjny statku (kotwiczenie, cumowanie, zeglowanie,
ograniczenie warunkami specjalnymi itp.)
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1.43.2.

1.4.3.3.

Informacjg o ETA i potozeniu podaje si¢ na zadanie lub jesli przekro-
czone zostanie okreslone przez wlasciwy organ odstgpstwo od pierwo-
tnego czasu ETA. Wszelkie inne informacje udzielane sa jednorazowo
przy pierwszym kontakcie lub na zadanie. Czas RTA jest odpowiedzia
na meldunek o ETA.

Krétkoterminowe planowanie pracy mostu

W przypadku krotkoterminowego planowania pracy mostu podej-
mowane sg decyzje odno$nie do strategii otwierania mostu.

Informacje o ruchu wymagane do celow krotkoterminowego plano-
wania pracy mostu:

— Identyfikator

— Nazwa

— Potozenie (biezace)

— Predko$¢ nad dnem

— Kurs nad dnem/kierunek

— Przewidywany czas przybycia do mostu (ETA)
— Wymagany czas przybycia do mostu (RTA)
— Rodzaj statku lub kombinacji

— Wymiary (dtugos¢ i szerokosc)

— Wysokos$¢ statku

— Status nawigacyjny statku (kotwiczenie, cumowanie, zeglowanie,
ograniczenie warunkami specjalnymi itp.)

Biezace informacje na temat potozenia, predkosci i kierunku kursu
udzielane sa na zadanie lub w odstgpach czasu okreslonych przez
wilasciwy organ, np. co 5 minut. Informacj¢ o ETA i potozeniu podaje
si¢ na zadanie lub jesli przekroczone zostanie okreslone przez wiasciwy
organ odstgpstwo od pierwotnego czasu ETA. Wszelkie inne infor-
macje udzielane sa jednorazowo przy pierwszym kontakcie lub na
zadanie. Czas RTA jest odpowiedzia na meldunek o ETA.

Obstuga mostu

Na tym etapie most jest otwierany i statek jest przezefn przeprowa-
dzany. W celu usprawnienia procesu wymagane sa ponizsze informa-
cje:

— Identyfikator

— Nazwa

— Potlozenie (biezace)

— Predkos¢ nad dnem

— Kurs nad dnem/kierunek

— Rodzaj statku lub kombinacji

— Wymiary (dtugos¢ i szerokosc)
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L.5.

1.6.

1.6.1.

— Wysokos¢ statku

Biezace informacje na temat identyfikatora, potozenia, kierunku, pred-
kosci i kursu wymieniane sa w sposob ciagly lub w odstgpach czasu
okreslonych przez wilasciwy organ.

Lagodzenie skutkow katastrof

W tym przypadku tagodzenie skutkow katastrof polega na podej-
mowaniu odpowiednich dziatan i udzielaniu pomocy w razie wypadku.
W celu usprawnienia tego procesu wymagane sa ponizsze informacje
o ruchu:

— Identyfikator

— Nazwa

— Potozenie (biezace)

— Kaurs nad dnem/kierunek

— Port przeznaczenia

— Rodzaj statku lub kombinacji
— Liczba niebieskich stozkow
— Ewentualny tadunek

— Liczba 0so6b na poktadzie

W razie wypadku informacje o ruchu przekazywane sa automatycznie
lub na zadanie pracownika centrum fagodzenia skutkow katastrof.

Zarzadzanie transportem

Na powyzsza ustuge skladaja sig cztery rodzaje dziatan:
— Planowanie rejsu

— Logistyka transportu

— Zarzadzanie portem i terminalami

— Zarzadzanie fadunkami i flota

Planowanie rejsu

W tym przypadku planowanie rejsu oznacza planowanie w trakcie
podrézy. Podczas rejsu kapitan weryfikuje pierwotne plany.

W tym celu potrzebne sa informacje na temat:
— Potozenia (biezacego, wlasnego)

— Predkosci nad dnem (wtasnej)

— Portu przeznaczenia/planowanej trasy

— Przewidywanego czasu przybycia do $luzy/mostu/nastgpnego sekto-
ra/terminala (ETA)

— Wymaganego czasu przybycia do $luzy/mostu/nastgpnego sektora/
terminala (RTA)
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1.6.2.

1.6.3.

— Wymiaréw (dhugosci i szerokosci) (whasnych)

— Zanurzenia (wlasnego)

— Woysokosci statku (wlasnej)

— Ewentualnego tadunku

Informacje o ruchu podawane sa na zadanie lub w specjalnych okolicz-
nosciach, jak w przypadku zmiany ETA lub RTA.

Logistyka transportu

Logistyka transportu dotyczy organizacji, planowania, realizacji
i kontroli transportu.

Do tych celow konieczne sa nastgpujace informacje:

— Identyfikator

— Nazwa

— Potozenie (biezace)

— Kurs nad dnem/kierunek

— Przewidywany czas przybycia do portu przeznaczenia (ETA)

Informacje o ruchu podawane sa na zadanie wlasciciela statku lub
podmiotéw odpowiedzialnych za logistyke.

Intermodalne zarzqdzanie portem i terminalami

Intermodalne zarzadzanie portem i terminalami dotyczy planowania
zasobow dostgpnych w portach i terminalach.

Do tego celu wymagane sa ponizsze informacje o ruchu:

— Identyfikator

— Nazwa

— Potozenie (biezace)

— Kurs nad dnem/kierunek

— Przewidywany czas przybycia do portu przeznaczenia/terminala
(ETA)

— Wymagany czas przybycia do portu przeznaczenia/terminala (RTA)

— Rodzaj statku lub kombinacji

— Wymiary (dlugos¢ i szerokosc)

— Liczba niebieskich stozkow

— Ewentualny tadunek

— Status nawigacyjny statku (kotwiczenie, cumowanie, zeglowanie,
ograniczenie warunkami specjalnymi itp.)
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1.6.4.

1.7.

Kierownik portu i terminala zwraca si¢ z prosba o udzielenie informacji
lub zezwala na automatyczne przesytanie danych w okreslonych przy-
padkach.

Zarzqdzanie tadunkami i flotq

Zarzadzanie tadunkami i flota polega na planowaniu i optymalnym
wykorzystaniu statkéw oraz organizacji tadunkéw i transportu.

Do tego celu wymagane sa nastgpujace informacje o ruchu:
— Identyfikator

— Nazwa

— Polozenie (biezace)

— Kurs nad dnem/kierunek (w gorg lub w dot rzeki)

— Port przeznaczenia

— Przewidywany czas przybycia do $luzy/mostu/portu przeznaczenia/
terminala (ETA)

— Wymagany czas przybycia do $luzy/mostu/portu przeznaczenia/ter-
minala (RTA)

— Wymiary (dtugo$¢ i szeroko$¢)
— Ewentualny tadunek

— Status nawigacyjny statku (kotwiczenie, cumowanie, zeglowanie,
ograniczenie warunkami specjalnymi itp.)

Informacje sa udzielane na zadanie zatadowcy lub wlasciciela statku,
a takze wysylane w okreslonych przypadkach.

Egzekwowanie przepisow prawnych
Przedstawione ponizej zadanie dotyczy wylacznie towaréw niebez-

piecznych, kontroli granicznych i kontroli celne;j.

Informacje pochodzace z systemu kontroli ruchu statkéw i stuzace do
powyzszych celow, to:

— Identyfikator

— Nazwa

— Polozenie

— Kurs nad dnem/kierunek

— Port przeznaczenia/planowana trasa

— Przewidywany czas przybycia do $luzy/mostu/granicy/terminala/
portu przeznaczenia (ETA)

— Rodzaj statku lub kombinacji
— Liczba niebieskich stozkow

— Liczba os6b na poktadzie
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1.8.

1.9.

1.9.1.

— Status nawigacyjny statku (kotwiczenie, cumowanie, zeglowanie,
ograniczenie warunkami specjalnymi itp.)

Informacje o ruchu sa przekazywane wlasciwym organom na zadanie,
w okreslonych punktach lub w szczegdlnych okolicznos$ciach, okreslo-
nych przez odpowiedni organ.

Oplaty za korzystanie z portéow i dréog wodnych

Korzystanie z drog wodnych i portéw w Europie jest odptatne.

Do celow odpowiednich procedur wymagane sg nastgpujace informa-
cje:

— Identyfikator

— Nazwa

— Polozenie

— Port przeznaczenia/planowana trasa
— Rodzaj statku lub kombinacji

— Wymiary (dlugos¢ i szerokosc)

— Zanurzenie

Informacje o ruchu podawane sa na zadanie, a takze w okreslonych
punktach wyznaczonych przez wiadze wilasciwe dla danego portu lub
drogi wodne;j.

Informacje o torach wodnych

Trzy ustugi dotycza informacji o torach wodnych:

— Ostrzezenia pogodowe w przypadku ekstremalnych warunkéw
meteorologicznych

— Status sygnatu
— Poziomy wody
Kazda z tych informacji zostala opisana ponizej.

Ostrzezenia pogodowe (EMMA)

Obecnie realizowany jest europejski projekt ,,EMMA” (European
Multiservice Meteorological Awareness System) majacy na celu ujed-
nolicenie ostrzezen pogodowych. W ramach tego projektu zostaty opra-
cowane jednolite symbole ostrzezen meteorologicznych stuzace do
nadawania wiadomos$ci w $rédladowym systemie ECDIS.

System EMMA nie stuzy do ciaglego podawania informacji pogodo-
wych, a jedynie do ostrzegania o trudnych warunkach meteorologicz-
nych. Ostrzezenia sa nadawane dla poszczegolnych regionow.

W ostrzezeniach pogodowych uzywa si¢ wylacznie nastgpujacych
symboli: km/h (wiatr), °C (temperatura), cm/h ($nieg), I/m?h (deszcz)
oraz m (widocznos¢ we mgle).

Wymagane sa nastgpujace informacje:

— Data rozpoczecia okresu obowiazywania
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1.9.2.

1.9.3.

— Data wygasnigcia (nieokreslona: 99999999)

— Godzina rozpoczgcia okresu obowigzywania

— Godzina wygasnigcia

— Wspbhrzedne poczatku i konca toru wodnego (2x)
— Rodzaj ostrzezenia pogodowego (patrz: dodatek B)
— Warto$¢ minimalna

— Warto$¢ maksymalna

— Klasyfikacja ostrzezenia

— Kierunek wiatru (patrz: dodatek B)

Powyzsze informacje podawane sa tylko w przypadku ekstremalnych
warunkéw pogodowych.

Status sygnatu

Systemy kontroli ruchu statkow moga stuzy¢ do przekazywania infor-
macji na temat stanu sygnalizacji $§wietlnej w zegludze srodladowe;.
Informacje te dotycza:

— Potozenia sygnatu

— Rodzaju sygnalu (pojedyncze $wiatlo, dwa $wiatla, ,,Wahrschau”
itp.);

— Kierunku oddziatywania

— Biezacego statusu sygnatu

Przyktadowe sygnaly zostaly przedstawione w dodatku C.
Przekaz informacji nalezy ograniczy¢ do okreslonej strefy.

Poziom wody

Systemy kontroli ruchu statkow moga stuzy¢ do przekazywania infor-
macji na temat (biezacego) poziomu wody:

Przekazywane informacje dotycza:

— Stacji pomiarowej

— Wysokosci zwierciadta wody

Informacje sa przekazywane w regularnych odstgpach czasu lub na
zadanie.

Whioski

W ramach specyfikacji funkcyjnej przedstawione zostaty potrzeby uzyt-
kownikéw i wymagania w zakresie informacji dla kazdego obszaru.
Systemy kontroli ruchu statkow stuza gtéwnie do wymiany informacji
dynamicznych.

W tabeli 1.2 przedstawiono doktadno$¢, z jaka nalezy podawac infor-
macje dynamiczne dotyczace zadah opisanych w niniejszym rozdziale.
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Tabela 1.2

Wymagana dokladno$é danych dynamicznych

Wymagana doktadnosé Potozenie Predkosé Kurs nad Kur?
nad dnem dnem rzeczywisty

Nawigacja — planowanie | 15-100 m 1-5 km/h | — —
Srednioterminowe
Nawigacja — planowanie | 10 m (') 1 km/h 50 50
krotkoterminowe
VTS informacje o ruchu | 100 m — 1 km — — —
statkow
VTS wspomaganie nawiga- | 10 m (*) 1 km/h 50 50
cji
VTS organizacja ruchu 10 m (1) 1 km/h 50 50
Dhugoterminowe plano- | 100 m — 1 km 1 km/h — —
wanie pracy $luzy
Srednioterminowe  plano- | 100 m 0,5 km/h | — —
wanie pracy $luzy
Obstuga $luzy I m 0,5 km/h | 3° —
Srednioterminowe  plano- | 100 m — 1 km 1 km/h — —
wanie pracy mostu
Krotkoterminowe plano- | 100 m 0,5 km/h | — —
wanie pracy mostu
Obstuga mostu I m 0,5 km/h | 3° —
Planowanie rejsu 15-100 m — — —
Logistyka transportu 100 m — 1 km — — —
Zarzadzanie portem i termi- | 100 m — 1 km — — —
nalami
Zarzadzanie tadunkami | 100 m — 1 km — — —
i flota
Lagodzenie skutkow kata- | 100 m — — —
strof
Egzekwowanie  przepisow | 100 m — 1 km — — —
prawnych
Optaty za  korzystanie | 100 m — 1 km — — —

z portow 1 drég wodnych

(") Dodatkowo nalezy spetni¢ wymagania rezolucji IMO A.915 (22) w odniesieniu do integralno-
$ci, dostgpnosci i ciagloéci informacji na temat doktadnego potozenia statku na wodach $rod-

ladowych.

Specyfikacje techniczne dotyczace AIS srodladowego

Wprowadzenie

Migdzynarodowa Organizacja Morska (IMO) wprowadzita do celow
zeglugi morskiej system automatycznego rozpoznawania statkow (AIS).
Wszystkie statki morskie odbywajace rejsy migdzynarodowe oraz
objete rozdziatem V konwencji SOLAS (Migdzynarodowa konwencja
o bezpieczenstwie zycia na morzu) muszg od konca 2004 r. by¢ wypo-

sazone w AIS.
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Parlament Europejski i Rada przyjety dyrektywe 2002/59/WE (') usta-
nawiajaca wspolnotowy system monitorowania i informacji o ruchu
statkow dla statkow morskich przewozacych towary niebezpieczne
i zanieczyszczajace, wykorzystujacy system AIS do celu meldowania
i monitorowania.

Technologia AIS znajduje réwniez zastosowanie w automatycznym
rozpoznawaniu i kontroli ruchu statkéw na S$rodladowych drogach
wodnych. Szczegélnie rezultaty osiagane przez AIS w zakresie
rozpoznawania w czasie rzeczywistym oraz dostgpnos$¢ ogolnoswiato-
wych norm i wytycznych sa pomocne przy ochronie bezpieczenstwa na
drogach wodnych.

Do celow zeglugi $rodladowej nalezy opracowac specjalne specyfikacje
techniczne dotyczace $rodladowego systemu automatycznego rozpozna-
wania statkow (AIS srodladowe), w pelni zgodne z morskim systemem
AIS stworzonym przez IMO oraz z obowiazujacymi specyfikacjami
technicznymi zeglugi $rodladowe;.

Zgodnos¢ AIS $érodladowego z AIS IMO SOLAS pozwala na
bezposrednia wymiang informacji pomigdzy statkami morskimi a $rod-
ladowymi, ktore poruszaja si¢ w strefach o ruchu mieszanym.

System AIS stosowany do celow automatycznego rozpoznawania
i kontroli ruchow statkow w zegludze $rodladowej posiada nastgpujace
cechy:

AIS

— stanowi wprowadzony przez IMO system nawigacji morskiej, ktory
musza posiada¢ wszystkie statki podlegajace konwencji SOLAS,

— pozwala na przekazywanie informacji bezposrednio ze statku na
statek, ze statku do brzegu lub z brzegu na statek,

— stanowi system bezpieczenstwa spetniajacy wysokie wymagania
w zakresie dostgpnosci, ciagloéci i niezawodnosci,

— pozwala na przekaz informacji w czasie rzeczywistym,
bezposrednio pomigdzy statkami,

— jest systemem autonomicznym, bez stacji gtdwnej, i jako taki nie
potrzebuje centrali kontrolujacej funkcjonowanie,

— zostal opracowany w oparciu o migdzynarodowe normy i procedury
zgodnie z rozdziatem V konwencji SOLAS,

— uzyskat certyfikat jako system stuzacy poprawie bezpieczenstwa
zeglugi,

— jest interoperacyjny.

Celem niniejszego dokumentu jest okreslenie wszelkich wymogow
funkcyjnych, poprawek oraz rozszerzen istniejacego AIS morskiego,
niezbgdnych do stworzenia AIS $rodladowego do uzytku zeglugi $rod-
ladowe;.

(") Dyrektywa 2002/59/WE Parlamentu Europejskiego i Rady z dnia 27 czerwca 2002 r.
ustanawiajaca wspolnotowy system monitorowania i informacji o ruchu statkéw i uchy-
lajaca dyrektywe Rady 93/75/EWG (Dz.U. L 208 z 5.8.2002, str. 10).
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2.2.

Zakres

System automatycznego rozpoznawania statkow (AIS) stanowi pokta-
dowy system radiowego przekazu danych statycznych, dynamicznych
oraz danych dotyczacych rejsu pomigdzy wyposazonymi w ten system
statkami oraz statkami a stacjami brzegowymi. Poktadowe urzadzenia
AIS nadaja w regularnych odstgpach czasu informacje na temat iden-
tyfikatora statku, potozenia itp. Dzigki tym danym stacje AIS znajdu-
jace si¢ na innych statkach lub na ladzie moga, za pomoca odpowied-
nich wyswietlaczy, jak np. radar czy ECDIS $rodladowy, automa-
tycznie lokalizowaé, identyfikowaé 1 $ledzi¢ statki wyposazone
w system AIS. System AIS ma na celu poprawg bezpieczefstwa
zeglugi — dzigki bezposredniemu przekazowi informacji pomigdzy stat-
kami, jak tez usprawnienie proceséw kontroli ruchu statkow (VTS),
kontrolowania ruchu statkow oraz usuwania skutkow katastrof.

Rozréznia sig kilka rodzajow stacji AIS:

a) stacje przenosne klasy A, do uzytku przez wszystkie statki morskie
objete rozdzialem V konwencji SOLAS;

b) stacje przeno$ne SO/CS klasy B, o ograniczonej funkcjonalnosci, do
uzytku przez np. statki turystyczne;

c) wersje urzadzen klasy A posiadajace wszystkie funkcje odpowiednie
dla tej klasy na poziomie VDL oraz rézne funkcje dodatkowe.
Moga by¢ stosowane na wszystkich statkach nie objgtych wymo-
gami IMO (jak holowniki, todzie pilotowe, statki s$rodladowe,
w niniejszym dokumencie zwane AIS $rédladowymi);

d) stacje bazowe, w tym stacje brzegowe z simpleksowym i duple-
ksowym wzmacniakiem.

Rozréznia si¢ nastgpujace tryby przekazu informacji:

e) statek do statku: wszystkie statki wyposazone w system AIS sa
w stanie odbiera¢ informacje statyczne i dynamiczne pochodzace
od innych statkow rowniez wyposazonych w ten system i znajduja-
cych si¢ w granicach zasiggu radiowego;

f) statek do brzegu: informacje pochodzace ze statkow wyposazonych
w system AIS moga by¢ rowniez odbierane przez stacje bazowe
AIS podtaczone do centrum RIS, gdzie generowany jest obraz ruchu
(TTI i/lub STI);

g) brzeg do statku: mozliwe jest przesylanie informacji dotyczacych
bezpieczenstwa zeglugi.

AIS jest systemem autonomicznym, korzystajacym z metod dostepu
SOTDMA, dzigki czemu nie potrzebuje stacji glownej. Protokot
radiowy zostal zaprojektowany w taki sposob, aby stacje pokladowe
mogly funkcjonowaé autonomicznie i samodzielnie, wymieniajac sig¢
parametrami dostgpu do tacza. Czas zostal podzielony na okresy jedno-
minutowe z 2,250 przydzialami czasowymi w kazdym kanale
radiowym zsynchronizowane w czasie GNSS UTC. Aby uzyskac
dostgp do kanatu radiowego uzytkownicy wybieraja wolne przydzialty
czasowe, majac na uwadze przyszte wykorzystanie przydzialow przez
inne stacje. Nie ma potrzeby tworzenia centralnego systemu kontrolu-
jacego wykorzystanie przydzialow czasowych.

Stacja AIS srodladowego sklada sig¢ z ponizszych elementow:

h) terminala nadawczo-odbiorczego VHF (1 nadajnik/2 odbiorniki),
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2.3.

2.3.1.

i) odbiornika GNSS,

j) procesora.

Uniwersalna poktadowa stacja AIS s$rodladowego, zdefiniowana przez
IMO, ITU i IEC oraz zalecana do uzytku w zegludze $rddladowe;,
wykorzystuje metodg dostgpu (SOTDMA) w pasmie morskim VHF.
AIS odbiera na migdzynarodowych czgstotliwosciach VHF: AIS 1
(161,975 MHz) i AIS 2 (162,025 MHz), moze tez by¢ przetaczany
na inne czgstotliwosci w pasmie VHF.

Do celow zeglugi srodladowej konieczne jest stworzenie tzw. AIS
srodladowego, z zachowaniem zgodnosci z AIS morskim opraco-
wanym przez IMO.

Systemy kontroli ruchu statkow w zegludze $rodladowej musza by¢
zgodne z AIS morskim stworzonym przez IMO. Oznacza to, ze prze-
sylane wiadomosci powinny zawiera¢ nast¢pujace dane:

k) informacje statyczne, jak: oficjalny numer statku, sygnat wywota-
nia, nazwa i rodzaj statku;

1) informacje dynamiczne, jak: potozenie statku z podaniem stopnia
doktadnosci i zgodnosci;

m

e

informacje dotyczace rejsu, jak: dlugos$¢ i szeroko$¢ kombinacji
statkow, niebezpieczny tadunek znajdujacy si¢ na pokladzie;

n) informacje charakterystyczne dla zeglugi $rodladowej, jak: liczba
niebieskich stozkow/$wiatet wg ADN/ADNR czy przewidywany
czas przybycia do §luzy/mostu/terminala/granicy (ETA).

W przypadku statkéw w ruchu aktualizacja taktycznych informacji
dynamicznych moze si¢ odbywaé z czestotliwoscia wihasciwa dla
trybu SOLAS lub dla trybu zeglugi $rodladowej. W trybie zeglugi
srodladowej czgstotliwo$¢ ta moze zostaé zwigkszona do dwodch
sekund. Dla statkow zakotwiczonych zaleca si¢ aktualizowanie danych
w odstgpach co kilka minut lub jesli jakas informacja ulegnie zmianie.

AIS stanowi dodatkowe Zrodto informacji nawigacyjnych. System ten
nie zastgpuje, a jedynie wspiera ustugi nawigacyjne, takie jak §ledzenie
celu za pomoca radaru czy VTS. Zaleta AIS jest to, ze pozwala on na
sledzenie statkow wyposazonych w ten system. AIS i radary posiadaja
roézne cechy i wzajemnie si¢ uzupehiaja.

Wymagania funkcyjne
Ogolne wymogi dla AIS srodlgdowego

AIS $rodladowy powstal w oparciu o AIS morski stworzony przez
IMO zgodnie z konwencja SOLAS.

AIS $rodladowy speilnia najwazniejsze funkcje AIS IMO SOLAS,
a jednoczesnie specyficzne wymogi zeglugi $rodladowe;.

AIS érodladowy jest zgodny z AIS IMO SOLAS i pozwala na
bezposrednia wymiang danych pomigdzy statkami morskimi a $rodlado-
wymi plywajacymi po strefach o ruchu mieszanym.
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23.2.1.

Ponizej przedstawiono uzupehiajace lub dodatkowe wymogi dla AIS
srodladowego, ktore odrozniaja ten system od AIS IMO SOLAS

W koncepcji AIS $rodladowego uwzglednia si¢ dotyczace go wytyczne
techniczne opracowane i aktualizowane przez grupg ekspertow ds.
systemow kontroli ruchow statkow (V).

Tres¢ informacji

Ogolnie rzecz biorac, AIS srodladowy stuzy wylacznie do przekazu
informacji zwiazanych z kontrola ruchu statkow i bezpieczenstwem
zeglugi. W zwiazku z tym przekazywane komunikaty powinny
zawiera nastgpujace dane:

2

Pozycje, przy ktoérych umieszczono znak ,,*”, s rozne dla statkow

srodladowych i morskich.

Statyczne informacje o statku

Statyczne informacje o statku maja, o ile to mozliwe, takie same para-
metry 1 taka sama struktur¢ w przypadku statkow $rodladowych
i morskich. Nieuzywane parametry nalezy zaznaczy¢ jako ,,niedostgp-

2

ne.

Nalezy tez poda¢ informacje statyczne charakterystyczne dla statkow
srodladowych.

Statyczne informacje o statku sa podawane niezaleznie przez dany
statek lub udzielane na Zadanie.

Identyfikator
(MMSI)

uzytkownika | (Jak dla AIS IMO)

Nazwa statku (Jak dla AIS IMO)

Sygnat wywotania

(Jak dla AIS IMO)

Numer IMO *

(Dla AIS IMO/niedostgpny dla
statkow $rodladowych)

Rodzaj statku i tadunku *

(Dla AIS IMO/zmieniony dla AIS
srodladowego)

Catkowita dtugos¢ (z doktadnoscia
do decymetrow) *

(Dla AIS IMO/zmieniona dla AIS
sroédladowego)

Catkowita szeroko$¢ (z doktadno-
Scig do decymetrow) *

(Dla AIS IMO/zmieniona dla AIS
sroédladowego)

Identyfikator statku (ENI)

(Dla AIS $rodladowego)

Rodzaj statku

(ERID)

lub kombinacji

(Dla AIS $rédladowego)

(") VTT-secretariat@risexpertgroups.org
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23.2.2.

23.23.

Dynamiczne informacje o statku

Dynamiczne informacje o statku maja, o ile to mozliwe, takie same
parametry i taka samg struktur¢ w przypadku statkow srodladowych
i morskich. Nieuzywane parametry nalezy zaznaczy¢ jako ,,niedostep-
ne”.

Nalezy tez poda¢ informacje dynamiczne charakterystyczne dla statkow
srodladowych.

Dynamiczne informacje o statku sa podawane niezaleznie przez dany
statek lub udzielane na zadanie.

Potozenie (WGS 84) (Jak dla AIS IMO)

Prgdkos$¢ nad dnem * (informacje | (Jak dla AIS IMO)
jakosciowe) *

Kurs nad dnem (informacje jako- | (Jak dla AIS IMO)
Sciowe) *

Kurs rzeczywisty (informacje | (Jak dla AIS IMO)
jakosciowe) *

Szybkos$¢ zmiany kursu (Jak dla AIS IMO)

Doktadno$¢ potozenia (GNSS/ | (Jak dla AIS IMO)
DGNSS)

Czas urzadzenia do elektronicz- | (Jak dla AIS IMO)
nego ustalania potozenia

Status nawigacyjny (Jak dla AIS IMO)

Zestaw niebieskich znakow (Dla  AIS  srodladowego/bity
krajowe jak dla AIS IMO)

Jakos$¢ informacji o predkosci (Dla AIS srodladowego/z czujnika
poktadowego lub GNSS)

Jakos$¢ informacji o kursie (Dla AIS s$rodladowego/z czujnika
poktadowego lub GNSS)

Jako$¢ informacji o kursie rzeczy- | (Dla AIS $rodladowego/z czujnika
wistym certyfikowanego (np. gyro) lub
niecertyfikowanego)

Informacje o rejsie

Informacje o rejsie maja, o ile to mozliwe, takie same parametry i taka
samg struktur¢ w przypadku statkéw srodladowych i morskich. Nieuzy-
wane parametry nalezy zaznaczy¢ jako ,,niedostgpne”.

Nalezy tez poda¢ informacje o rejsie charakterystyczne dla statkow
srodladowych.

Informacje o rejsic sa podawane niezaleznie przez dany statek lub
udzielane na zadanie.
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23.24.

Port docelowy (kod lokalizacji
ERI)

(Jak dla AIS IMO)

Kategoria
tadunku

niebezpiecznego

(Jak dla AIS IMO)

Przewidywany czas przybycia

(Jak dla AIS IMO)

Maksymalne biezace zanurzenie
statyczne *

(Dla AIS IMO/zmieniony dla AIS
srodladowego)

Klasyfikacja
fadunku

niebezpiecznego

(Dla AIS s$rodladowego)

Ewentualny tadunek

(Dla AIS $rodladowego)

Informacje o zarzadzaniu ruchem

Informacje o zarzadzaniu ruchem dotycza wylacznie Zeglugi $rodla-
dowej 1 sa przekazywane w miarg¢ koniecznoséci lub na zadanie, do

lub ze statkow s$rodladowych.

Przewidywany czas przybycia do $luzy/mostu/terminala

Informacje na temat przewidywanego czasu przybycia do §luzy/mostu/
terminala sa przekazywane w formie zaadresowanych wiadomosci ze

statku na brzeg.

Identyfikator  $luzy/mostu/termi-
nala (UN/LOCODE)

(Dla AIS $rodladowego)

Przewidywany czas przybycia do
$luzy/mostu/terminala

(Dla AIS s$rodladowego)

Liczba holownikow

(Dla AIS $rodladowego)

Maksymalna biezaca wysoko$¢
statyczna statku

(Dla AIS $rodladowego)

Wymagany czas przybycia do $luzy/mostu/terminala

Informacje na temat wymaganego czasu przybycia do §luzy/mostu/ter-
minala sa przekazywane w formie zaadresowanych wiadomosci

z brzegu na statek.

Identyfikator  $§luzy/mostu/termi-
nala (UN/LOCODE)

(Dla AIS s$rodladowego)

Wymagany czas przybycia do
$luzy/mostu/terminala

(Dla AIS s$rodladowego)
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Liczba os6b na pokladzie

Zaleca sig, aby informacje na temat liczby os6b na poktadzie przeka-
zywaé na zadanie lub w razie zaj$cia zdarzenia w formie zaadresowa-
nych wiadomosci ze statku na brzeg.

Catkowita liczba 0sob (Jak dla AIS IMO)
Liczba cztonkow zatogi (Dla AIS $rodladowego)
Liczba pasazerow (Dla AIS $rodladowego)

Liczba personelu poktadowego (Dla AIS $rodladowego)

Status sygnalu

Informacje na temat statusu sygnatu przekazuje si¢ w formie komuni-
katu nadawanego z brzegu na statek.

Potozenie sygnatu (WGS84) (Dla AIS $rédladowego)
Forma sygnalu (Dla AIS $rodladowego)
Status sygnatu $wietlnego (Dla AIS s$rodladowego)

Ostrzezenia EMMA

Ostrzezenia EMMA przekazuje si¢ w formie komunikatu nadawanego
z brzegu na statek

Lokalne ostrzezenia pogodowe (Dla AIS $rodladowego)

Poziomy wody

Informacje na temat pozioméw wody przekazuje si¢ w formie komu-
nikatu nadawanego z brzegu na statek

Lokalne informacje na temat | (Dla AIS $rodladowego)
poziomoéw wody

Komunikaty dotyczace bezpieczenstwa

Komunikaty dotyczace bezpieczenstwa sa przekazywane w razie
potrzeby, w formie wiadomosci adresowanych lub nadawanych.

Czestotliwo$¢ przesylania informacji

Roéznego rodzaju informacje sa przesytane w réznych odstgpach czasu.

W przypadku statkéw poruszajacych si¢ po wodach $rodladowych
aktualizacja informacji dynamicznych moze odbywac sig z czgstotliwo-
$cig wlasciwa dla trybu SOLAS lub trybu Zeglugi $rodladowej. W trybie
zeglugi $rodladowej czgstotliwo$¢ ta moze zostaé zwigkszona do
dwoch sekund. W strefach o ruchu mieszanym, jak na przyklad
w portach morskich, powinna istnie¢ mozliwo$¢ zmniejszenia czgstot-
liwosci wymiany informacji dynamicznych przez odpowiedni organ,
tak aby zostala zachowana réwnowaga pomigdzy statkami $rodlado-
wymi a morskimi. Czgstotliwo$¢ meldowania zmienia si¢ na podstawie
polecen TDMA wydawanych ze stacji bazowej (automatyczna zmiana
na podstawie telepolecenia TDMA za posrednictwem komunikatu nr
23) oraz ze stacji poktadowych, np. MKD, ECDIS lub komputera
poktadowego, za posrednictwem interfejsu, np. IEC 61162 (automa-
tyczne przelaczanie na podstawie polecenia wydanego przez system
poktadowy). W przypadku informacji statycznych oraz dotyczacych
rejsu zaleca si¢ meldowanie w odstegpach kilkuminutowych, na zadanie
lub w przypadku zmiany danych.
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Stosuje si¢ ponizsze czgstotliwosci meldowania:

Statyczne informacje o statku

Dynamiczne informacje o statku

Informacje o rejsie

Informacje o zarzadzaniu ruchem

Co 6 minut, w przypadku zmiany
danych lub na zadanie

W zalezno$ci od statusu nawiga-
cyjnego — czy statek jest objety
konwencja ~ SOLAS  (warto$¢
domyslna), czy tez ptywa po
wodach $rodladowych, por. tabela
2.1

Co 6 minut, w przypadku zmiany
danych lub na zadanie

W razie potrzeby (zgodnie z ustale-

niami odpowiedniego organu)

Komunikaty dotyczace bezpie- W razie potrzeby

czenstwa zeglugi

Tabela 2.1

Czestotliwos¢ aktualizacji dynamicznych informacji o statku

Dynamiczne warunki statku

Nominalna czgstotliwo$é
meldowania

Statek ,,zakotwiczony”, poruszajacy si¢ z pred-
koscia nie wigksza niz 3 wezly

3 minuty (!)

Statek ,,zakotwiczony”, poruszajacy si¢ z pred-
koscia wigksza niz 3 wezly

10 sekund (1)

Statek objgty konwencja SOLAS, poruszajacy
si¢ z predkoscia 0—14 weztow

10 sekund (')

Statek objety konwencja SOLAS, poruszajacy
si¢ z predkoscia 0-14 weztow, kurs zmienny

3 1/3 sekundy (%)

Statek objety konwencja SOLAS, poruszajacy | 6 sekund (1)
si¢ z predkoscia 14-23 weztdw

Statek objgty konwencja SOLAS, poruszajacy | 2 sekundy
si¢ z predkoscia 14-23 weztow, kurs zmienny

Statek objety konwencja SOLAS, poruszajacy | 2 sekundy
si¢ z predkoscia wigksza niz 23 wezly

Statek objety konwencja SOLAS, poruszajacy | 2 sekundy

si¢ z predkoscia wigksza niz 23 weztly, kurs
zmienny

Statek ptywajacy po wodach s$rodladowych,
poruszajacy si¢ (%)

od 2 sekund do 10
sekund

() W przypadku semafora (por. ITU-R M.1371-1, zatacznik 2, § 3.1.1.4),
czgstotliwo$¢ meldowania zwigksza si¢ do co 2 sekundy (por. ITU-

R M.1371-1, zafacznik 2, § 3.1.3.3.2).

(®) Zmieniana przez wlasciwy organ za pomoca komunikatu nr 23 po wply-

nigciu statku na wody $rodladowe.
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Uwaga: Stacja przenosna AIS $rédladowego moze pracowaé albo
w trybie zeglugi $roédladowej (zadanie grupowe, komunikat nr 23),
albo w trybie SOLAS (praca autonomiczna, brak zadania grupowego).

Platforma technologiczna

Rozwiazania techniczne wykorzystane w AIS $rodladowym opieraja si¢
na tych samych normach, co w przypadku AIS IMO SOLAS (ITU-R
M.1371, IEC 61993).

Jako platform¢ AIS s$rodladowego zaleca sig srodladowe wersje prze-
nosnych stacji klasy A lub stacje ,,SO” klasy B z zastosowaniem
technik SOTDMA. Nie mozna natomiast korzysta¢ ze stacji ,,CS”
klasy B, wykorzystujacych techniki CSTDMA, gdyz nie zapewniaja
one takich samych efektéw, jak sprzet klasy A lub ,,SO” B. Urzadzenia
,,CS” nie gwarantuja udanego przekazu danych droga radiowa, ani nie
umozliwiaja przesytania komunikatow wymaganych dla AIS $rodlado-
wego przedstawionych w niniejszej specyfikacji technicznej.

Dopdki urzadzenia ,,SO” klasy B sa niedostgpne, stosuje si¢ wersje
urzadzen klasy A dostosowane do potrzeb zeglugi srodladowej,
zgodnie z rozporzadzeniem IMO SOLAS.

Zgodnos¢ z transponderami IMO klasy A

Transpondery AIS s$rodladowego musza by¢ zgodne z transponderami
IMO klasy A, czyli musza odbiera¢ i1 przetwarza¢ wszystkie komuni-
katy pochodzace z AIS IMO (zgodnie z ITU-R M.1371 oraz z wyjas-
nieniami technicznymi IALA dotyczacymi ITU-R M.1371), jak tez
komunikaty, o ktérych mowa w rozdziale 2.4 niniejszych specyfikacji
technicznych.

Transpondery AIS $rodladowego nie musza dysponowac¢ mozliwoscia
nadawania DSC (tx) ani przekazywania MKD, wymagana jest nato-
miast obstuga funkcji MKD oraz funkcji zarzadzania kanatami przez
DSC. Producenci moga wigc usunaé odpowiedni sprzgt i oprogramo-
wanie z transponderéw klasy A.

Unikalny identyfikator

Transpondery AIS srodladowego powinny posiada¢ swoje unikalne
identyfikatory MMSI (identyfikatory dla sprzgtu radiowego), tak aby
zachowywaly zgodno$¢ ze statkami morskimi.

Identyfikatory aplikacji dla komunikatow nadawanych w systemie AIS
srodlgdowym

W zegludze $rodladowej stosuje sig¢ specjalne rodzaje komunikatow.

Na komunikaty te skladaja si¢: dane typowe dla AIS (identyfikatory
komunikatu, wskaznik powtorzen, identyfikator zrodta i miejsca doce-
lowego), identyfikator aplikacji (Al = DAC + FI) oraz tres¢ komuni-
katu (rézna dlugosé¢, mieszczaca si¢ w ustalonej gornej granicy).

Szesnastobitowy identyfikator aplikacji (Al = DAC + FI) sklada sig z:

dziesigciobitowego kodu strefy (DAC): migdzynarodowego (DAC =1)
lub krajowego (DAC > 1)
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szesciobitowego identyfikatora funkcji (FI) — 64 unikalne, wiasciwe dla
aplikacji komunikaty.

W przypadku komunikatow nadawanych w systemie AIS srodladowym
stosuje si¢ kod DAC ,,200”.

Wymogi dotyczqce aplikacji

Konieczna jest mozliwo$¢ wprowadzania i wy$wietlania komunikatow
AIS s$rodladowego (zapisanych w kodzie dwojkowym). Do tego celu
stuzy aplikacja (najlepiej GUI zdolne do taczenia si¢ z transponderem
AIS), na poziomie interfejsu prezentacji (PI) lub w samym transpon-
derze. Na tym poziomie dokonuje si¢ tez ewentualnego przeliczania
jednostek (np. weztow na km/h) oraz podaje si¢ informacje dotyczace
wszystkich kodow ERI (lokalizacja, rodzaj statku).

Dodatkowo transponder lub wtlasciwa aplikacja powinny stuzy¢ do
przechowywania w pamigci wewngtrznej danych statycznych typowych
dla zeglugi srodladowej, tak aby przerwy w dostawie pradu nie powo-
dowaty ich utraty.

W celu zaprogramowania danych szczegdlnych w Dodatku D: ,,Propo-
nowane zdania dla interfejsu cyfrowego w systemie AIS $rédladowym”
zostaly podane przyktadowe zdania do wprowadzania danych dotycza-

cych zeglugi $rodladowej do transponderow.

Sprzgt AIS $rodladowego powinien posiada¢ przynajmniej zewngtrzny
interfejs RTCM SC 104 stuzacy do wprowadzania informacji DGNSS.

Homologacja typu

Urzadzenia AIS s$rodladowego podlegaja homologacji typu zgodnie
z niniejszymi specyfikacjami technicznymi.

Zmiany w protokole dla AIS Srédladowego

Komunikat 1, 2, 3: meldowanie potozenia (ITU-R 1371)

Tabela 2.2

Meldowanie polozenia

Liczba .
Parametr bitow Opis

Identyfikator komu- | 6 Identyfikator komunikatu 1, 2 lub 3

nikatu

Wskaznik  powtd- | 2 Wzmacniak podaje, ile razy informacja zostala powto-

rzen rzona.

Warto$¢ domyslna = 0; 3 = wigcej nie powtarzac

Identyfikator uzyt- | 30 Numer MMSI

kownika (MMSI)

Status nawigacyjny | 4 0 = w ruchu, wiaczony silnik; 1 = kotwiczenie; 2 = nie
dowodzony; 3 = ograniczona sterownos$¢; 4 = statek
ograniczony przez wlasne zanurzenie; 5 = cumowanie;
6 = na mieliznie; 7 = poldw ryb; 8 = under way sailing
9 = zarezerwowany do celow przysztych zmian statusu
nawigacyjnego dla HSC; 10 = zarezerwowany do celow
przyszlych zmian statusu nawigacyjnego dla WIG; 11 —
14 = do przysztego uzytku; 15 = niezdefiniowany =
warto$¢ domy$lna
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Parametr

Liczba
bitow

Opis

Szybko$¢  zmiany
kursu ROTAIS

+127 (-128 (80 hex) = niedostgpny = warto$¢ domysl-
na).

Zakodowane: ROTAIS=4,733
TED) stopnie/min
ROTpicaTED 0Zhacza szybko$¢ zmiany kursu (720
stopni na minutg), zgodnie ze wskazaniem czujnika
zewngetrznego.

SQRT(ROTINDICA-

+127 = zwrot w prawo o 720 lub wigcej stopni na
minute

—127 = zwrot w lewo o 720 lub wigcej stopni na minu-
te.

Predko$¢ nad dnem

Predko$¢ nad dnem w 1/10 weztow (0-102,2 weztow)
102,3 = niedostgpny; 1022 = 102,2 lub wigcej
weztow (1)

Doktadnos¢ potoze-
nia

1 = duza (< 10 m; odbiornik réznicowy, np. DGNSS) 0
= mala (> 10 m; tryb autonomiczny np. odbiornika
GNSS lub innego urzadzenia do elektronicznego usta-
lania potozenia); wartos¢ domyslna = 0

Dhugosé

28

Dhugos¢ w 1/10 000 min (£180 stopni, E = dodatnia,
W = ujemna.

181 stopni (6791ACO hex) = niedostgpna = wartos¢
domy$lna)

Szeroko$¢

27

Szeroko$¢ w 1/10 000 min (£90 stopni, N = dodatnia,
S = ujemna, 91 stopnie (3412140 hex) = niedostgpna =
warto$¢ domyslna)

Kurs nad dnem

Kurs nad dnem 1/10° (0-3599). 3 600 (E10 hex) =
niedostgpny = warto$¢ domyslna;
3601 — 4 095 nie stosuje si¢

Kurs rzeczywisty

Stopnie (0-359) (511 niedostgpny = warto$§¢ domyslna)

Znacznik czasu

Sekunda UTC w momencie powstania meldunku (0-59,
lub 60 jesli znacznik jest niedostgpny, rowniez warto$¢
domyslna,

lub 62 jesli system elektronicznego ustalania potozenia
dziata w trybie szacunkowym (zliczenie nawigacyjne),
lub 61 w przypadku systemu ustalania potozenia usta-
wionego na rgczne wprowadzanie danych

lub 63 w przypadku wylaczonego systemu ustalania
potozenia.

Niebieski znak

Ustawienie: 0 = niedostgpny = warto$¢ domyslna, 1 =
nie 2 = tak, 3 = nie stosuje si¢ (%)

Bity krajowe

Okreslane przez odpowiedni organ krajowy. Ustawione
na zero, jesli nie stosuje si¢ do zadnych aplikacji regio-
nalnych. Krajowe aplikacje nie korzystaja z cyfry zero.

Dodatkowy

Nie stosuje sig. Nalezy ustawi¢ na zero. Do przysziego
wykorzystania

Flaga RAIM

Flaga RAIM (Receiver Autonomous Integrity Monito-
ring — monitorowanie spdjnosci danych) urzadzenia do
elektronicznego ustalania potozenia; 0 = nie stosuje sig¢
RAIM = warto$¢ domyslna; 1 = RAIM w uzytku)

Stan komunika-
cyjny

Zob. ITU-R M.1371
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Liczba .
Parametr bitow Opis

168 Zajmuje 1 przydziat

(1) Wezly sa przeliczane na km/h przez zewngtrzny sprzgt poktadowy.
(®) Oblicza sie wylacznie, jeSli meldunek pochodzi ze statku objetego AIS $rodladowym oraz jesli
informacja jest podawana automatycznie (bezposrednie polaczenie z przetacznikiem).

2.4.2. Komunikat 5: Statyczne dane na temat statku i rejsu (ITU-R 1371)

Tabela 2.3

Meldowanie statycznych i dynamicznych informacji na temat statku

Parametr IBII:(Z)EVa Opis

Identyfikator komu- | 6 Identyfikator tego komunikatu: 5

nikatu

Wskaznik  powto- | 2 Wzmacniak podaje, ile razy informacja zostata powto-

rzen rzona.

Wartos¢ domyslna = 0; 3 = wigcej nie powtarzac

Identyfikator uzyt- [ 30 Numer MMSI

kownika (MMSI)

Wskaznik wersji | 2 0 = stacja zgodna z edycja 0 AIS; 1-3 = stacje zgodne

AIS z przysztymi edycjami AIS 1, 2 i 3.

Numer IMO 30 1-999999999; 0 = niedostepny = warto$¢ domyslna (1)

Sygnal wywotania 42 7  znakébw w  6-bitowym  kodzie = ASCII,
»@@@@@@@” = niedostgpny = wartos¢ domysl-
na. ()

Nazwa 120 Maksymalnie 20 znakéw w 6-bitowym kodzie ASCII,
@EEEOEEEOQWEE@QAQWE@@@@WE@ = niedo-
stepna = warto$¢ domyslna.

Rodzaj statku | 8 0 = niedostgpny lub brak statku = warto$§¢ domyslna;

i fadunku 1-99 = zgodnie z § 3.3.8.2.3.2; 100-199 = zarezerwo-
wane do uzytku krajowego; 200-255 = zarezerwowane
do przysztego wykorzystania ()

Rozmiary  statku/ | 30 Punkt odniesienia dla meldowanego potozenia; rowniez

konwoju wymiary statku w metrach (patrz: rys. 18 oraz
§3.3.823.3) (%), (), ()

Typ elektronicznego | 4 0 = nieokreslone (warto$¢ domyslna),

urzadzenia okre$la- 1 = GPS,

jacego potozenie 2 = GLONASS,

3 = GPS/GLONASS,

4 = Loran-C,

5 = Chayka,

6 = zintegrowany system nawigacyjny,
7 = zmierzony,

8-15 = nie stosuje sig.

ETA 20 Przewidywany czas przybycia, MMDDGGMM UTC
Bity 19 — 16: miesiac; 1-12; 0 = niedostgpny = warto$¢
domyslna
Bity 15 — 11: dzien; 1-31; 0 = niedostgpny = warto$¢
domyslna
Bity 10 — 6: godzina; 0-23; 24 = niedostgpny = warto$¢
domy$lna
Bity 5 — 0: minuta; 0-59; 60 = niedostgpny = wartos¢
domyslna

Maksymalne 8 W 1/10 m, 255 = zanurzenie 25,5 m lub wigksze, 0 =

biezace zanurzenie niedostepny = warto$¢ domyslna. (%)

statyczne
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2.43.

Liczba

Parametr bitbw Opis

Port przeznaczenia | 120 Maksymalnie 20 znakéw w 6-bitowym kodzie ASCII;
@EEEQEEEEOEWEEEQAWE@@@@E@ = niedo-

Urzadzenie 1 Terminal gotowy (0 = dostgpny, 1 = niedostgpny =

koncowe  przesy- warto$¢ domyslna)

fania danych, DTE

(ang. data terminal

equipment)

Dodatkowy 1 Dodatkowy. Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero.
Zarezerwowany dla przysziego uzytku.

424 Zajmuje 2 przedziaty

Nalezy ustawi¢ na 0 dla statkow w zegludze $rodladowe;.
Dla statkow w zegludze $rodladowej stosuje si¢ kod ATIS.

(®) Dla statkow w zegludze $rodladowej wybiera si¢ najlepsze odpowiedniki.

(*) Najwigksze wymiary konwoju.
(®) Z doktadno$cia do decymetrow, zaokraglone w gorg.

(°) Punkt odniesienia otrzymuje si¢ z zapisow SSD NMEA, po wybraniu ,,identyfikatora zrodtowe-
go”. Punkty odniesienia dla potozenia z identyfikatorem Zrédtowym AI stanowia informacje
wewngtrzne. Inne identyfikatory zrodtowe prowadza do informacji dla zewngtrznych punktow

odniesienia.

() Stosuje si¢ kody lokalizacji wg ONZ oraz kody terminali ERI.

Komunikat 23, Zadanie grupowe (ITU-R M.1371)

Polecenie ,,zadanie grupowe” jest nadawane przez stacjg¢ bazowa pracu-
jaca jako jednostka kontrolujaca. Komunikat ma zastosowanie do stacji
przeno$nych znajdujacych si¢ w okreSlonym regionie, wedlug kryte-
riow okreslonych parametrami ,,Rodzaj statku i tadunku” lub ,,Rodzaj
stacji”. Stacja odbiorcza uwzglednia wszystkie parametry sektora
jednoczes$nie. Kontroluje nastgpujace parametry pracy stacji przenosnej:
tryb nadawania/odbioru, czgstotliwo$¢ meldowania i dlugos¢ ciszy.

Zadanie grupowe

Liczba .
Parametr bitow Opis
Identyfikator komu- | 6 Identyfikator komunikatu 23; zawsze 23
nikatu
Wskaznik  powto- | 2 Wzmacniak podaje, ile razy informacja zostala powto-
rzen rzona. 0-3; warto$¢ domy$lna = 0; 3 = wigcej nie
Identyfikator zrodta | 30 Numer MMSI stacji wydajacej polecenie.
Dodatkowy 2 Dodatkowy. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwowany
do przysztego uzytku.
Dhugosé 1 18 Dhugos¢ strefy, ktorej dotyczy zadanie grupowe; prawy,
gorny rog (N-E); w 1/10 min
(+180°, E = dodatnia, W = ujemna).
Szeroko$¢ 1 17 Szerokos$¢ strefy, ktorej dotyczy =zadanie grupowe;

prawy, gorny rog (N-E); w 1/10 min
(£90°, N = dodatnia, S = ujemna).
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Parametr

Liczba
bitow

Opis

Dhugosé 2

Dhugos¢ strefy, ktorej dotyczy zadanie grupowe; lewy,
dolny rog (S-W) ; w 1/10 min
(£180°, E = dodatnia, W = ujemna).

Szeroko$¢ 2

Szerokos$¢ strefy, ktorej dotyczy zadanie grupowe;
lewy, dolny rog (S-W) ; w 1/10 min
(#90°, N = dodatnia, S = ujemna).

Rodzaj stacji

0 = wszystkie stacje przenosne (warto§¢ domyslna); 1 =
tylko stacje przenosne klasy A; 2 = wszystkie stacje
przenosne klasy B; 3 = powietrzne stacje przeno$ne
SAR; 4 = tylko stacje przenosne ,,SO” klasy B; 5 =
poktadowe stacje przenosne ,,CS” klasy B (wylacznie
IEC62287); 6 = srodladowe drogi wodne; 7 do 9 = do
uzytku krajowego; 10 do 15 = do przyszlego uzytku

Rodzaj statku
i fadunku

0= wszystkie rodzaje (warto$¢ domysIna)

1...99 zob. ITU-R M.1371-3, zatacznik 8, tabela 50
100...199 do uzytku krajowego

200...255 do przysziego uzytku

Dodatkowy

22

Zarezerwowany do przysziego uzytku. Nie stosuje sig.
Nalezy ustawi¢ na zero.

Tryb Tx/Rx

Ten parametr ustawia poszczegélne stacje na jeden
z ponizszych trybow:

0 = TxA/TxB, RxA/RxB (wartos¢ domyslna); 1 = TxA,
RxA/RxB, 2 = TxB, RxA/RxB, 3 = zarezerwowane do
przysztego uzytku.

Czgstotliwosc¢
meldowania

Ten parametr ustawia poszczegodlne stacje na czgstotli-
wo$¢ meldowania podang w tabeli 2.5 ponize;j.

Cisza

0 = warto$¢ domyslna = brak polecenia o zachowaniu
ciszy; 1-15 = cisza od 1 do 15 min.

Dodatkowy

Dodatkowy. Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero.
Zarezerwowany do przysztego uzytku

Ogodlem

160

Zajmuje jeden okres czasu.

Tabela 2.5

Ustawienia czestotliwosci meldowania stosowanych z komuni-

katem 23

Ustawienia czgstotliwosci

meldowania

Czestotliwo$¢ meldowania dla komunikatu 18

0 Podana przez tryb autonomiczny
1 10 minut

2 6 minut

3 3 minuty

4 1 minuta
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2.4.4.

24.4.1.

Ustawienia CZQStQtliWOéCi Czestotliwos$¢ meldowania dla komunikatu 18
meldowania

5 30 sekund

6 15 sekund

7 10 sekund

8 5 sekund

9 Nastgpny w kolejnosci, krotszy okres
meldowania

10 Nastgpny w  kolejnosci, diuzszy okres
meldowania

11 2 sekundy (nie dotyczy stacji ,,CS” klasy
B)

12-15 Zarezerwowane dla przysziego uzytku

Uwaga: Kiedy zostaje zawieszony tryb transmisji dwukanatowej (tzw.
dual channel) na podstawie polecenia 1 lub 2 wydanego w trybie
Tx/Rx, wymagana czgstotliwo$§¢ meldowania utrzymywana jest przy
uzyciu pozostatego kanatu nadawczego.

Komunikaty charakterystyczne dla AIS srodlgdowego (ITU-R 1371)

Do celow zeglugi $rodladowej zostaty okreslone komunikaty charakte-
rystyczne dla AIS $rédladowego.

Krajowe identyfikatory aplikacji (RAI) dla komunikatow charaktery-
stycznych dla AIS srodladowego sktadaja si¢ z DAC ,,200” oraz iden-
tyfikatora funkcji (FI), o ktorych mowa w niniejszej sekcji.

Przydziat identyfikatoréw funkcji (FI) w ramach
AIS $rédladowego

» M1 Identyfikatory funkcji dla AIS $rédladowego przydziela sig
i stosuje zgodnie z zaleceniami ITU-R M.1371. <« Kazdy FI w ramach
AIS $rodladowego ma by¢ przydzielony do jednej z ponizszych grup
obszaréw aplikacyjnych:

— Do uzytku ogdlnego (Gen)

— Stuzba kontroli ruchu statkéw (VTS)

— Wspomaganie nawigacji (A-to-N)

— Poszukiwanie i ratowanie (SAR)
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244.2.

Tabela 2.6
FI dla AIS $rédladowego

FI Obszar Nazwa komunikatu Nadawca Komunikat | Komunikat Opis
nadawany | adresowany

10 Gen Dane statyczne na | Statek X Patrz: Komunikat FI10:
temat statku i rejsu Statyczne dane na temat

statku i dane dotyczace
rejsu

21 VTS Przewidywany  czas | Statek X Patrz: Komunikat FI21:
przybycia do Sluzy/ Przewidywany czas przy-
mostu/terminala (ETA) bycia do $luzy/mostu/

terminala (ETA)

22 VTS Wymagany czas przy- | Brzeg X Patrz: Komunikat FI22:
bycia do $luzy/mostu/ Wymagany czas przy-
terminala (RTA) bycia do $luzy/mostu/

terminala (RTA)

23 VTS Ostrzezenie pogodowe | Brzeg X Patrz: Komunikat FI23:
EMMA Ostrzezenie pogodowe

EMMA

24 VTS Poziom wody Brzeg X Patrz:  Komunikat 24:
Poziomy wody

40 A-to-N Status sygnalu Brzeg X Patrzz  Komunikat  40:
Status sygnatu

55 SAR Liczba osob na pokla- | Statek X X (naj- Patrz: Komunikat FI5S5:
dzie lepiej) Liczba osob na pokladzie

Niektore FI w zegludze $rodladowej nalezy zarezerwowac do przy-
sztego uzytku.

Opis komunikatow
zeglugi §rodladowej

charakterystycznych dla

Komunikat FI 10: Statyczne dane na temat statku i dane dotyczace
rejsu

Z tego komunikatu, towarzyszacego komunikatowi 5., korzystaja
wylacznie statki w zegludze $rodladowej. Komunikat ten nalezy prze-
syta¢ niezwlocznie (z punktu widzenia AIS) razem z komunikatem 8.
zapisanym w systemie dwojkowym, po nadaniu komunikatu 5.

Tabela 2.7

Informacje o statku w zegludze $rodladowej

Liczba .
Parametr bitow Opis

Identyfikator komunikatu | 6

Identyfikator komunikatu nr 8; zawsze 8

Wskaznik powtorzen 2

Wzmacniak podaje, ile razy informacja
zostala powtdrzona. Warto§¢ domy$lna
= 0; 3 = wigcej nie powtarzac.

Identyfikator Zrodta 30 Numer MMSI.
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Liczba .
Parametr bitow Opis
Dodatkowy 2 Nie stosuje sig. Nalezy ustawi¢ na zero.
Zarezerwowany dla przysztego uzytku.
Identyfikator aplikacji 16 Por. tabela 2.6
Unikatowy europejski | 48 8 znakow w 6-bitowym kodzie ASCII
numer  identyfikacyjny
statku
Dlugos¢ / kombinacja 13 1-8 000 (pozostatych nie stosuje sig)
dtugos¢ statku/kombinacji w 1/10 m, 0
= warto$¢ domyslna;
Szerokos$¢ / kombinacja 10 1-1 000 (pozostatych nie stosuje sig)
szeroko$¢ statku/kombinacji w 1/10 my;
0 = warto$¢ domyslna
Rodzaj statku i konwoju | 14 Numer klasyfikacji wg ERI: Rodzaj
statku i konwoju, wg dodatku E
& | Niebezpieczny tadunek 3 Liczba niebieskich stozkow/$§wiatel 0-3;
§ 4 = flaga B, 5 = warto§¢ domyslna =
) niewiadomy
2
<
a
Maksymalne biezace | 11 1-2 000 (pozostalych nie stosuje sig)
zanurzenie statyczne zanurzenie w 1/100m, 0 = warto$¢
domys$lna = niewiadomy
Ewentualny tadunek 2 1 = zaladowany, 2 = bez tadunku, 0 =
niedostgpny/warto§¢ domyslna, 3 nie
stosuje sig
Jakos$¢ danych dot. pred- | 1 1 = wysoka, 0 = niska/GNSS = warto$¢
kosci domysélna (*)
Jakos$¢ danych dot. kursu | 1 1 = wysoka, 0 = niska/GNSS = wartos¢
domys$lna (*)
Jakos$¢ danych dot. kursu | 1 1 = wysoka, 0 = niska = warto$¢ domysl-
rzeczywistego na (¥*)
Dodatkowy 8 Nie stosuje sig. Nalezy ustawi¢ na zero.
Zarezerwowany dla przysziego uzytku.
168 Zajmuje 1 przydziat

(*) Nalezy ustawi¢ na 0, jesli do transpondera nie jest podtaczony zaden certyfikowany czujnik (np.
gyro).

Szczegoly na temat rodzajow statkow wg ERI znajduja si¢ w dodatku
E.

Komunikat FI 21: Przewidywany czas przybycia do $luzy/mostu/
terminala (ETA)

Ten komunikat wysylany jest wylacznie przez statki w Zegludze $rod-
ladowej. Podawany jest przewidywany czas przybycia do $luzy, mostu,
terminala, na podstawie ktorego planowana jest praca tych miejsc.
Informacja jest nadawana za pomoca binarnego komunikatu nr 6.

W ciagu 15 minut powinien przyj$¢ komunikat nr 22 potwierdzajacy
przyjecie wiadomosci. Je$§li takiego komunikatu nie bedzie, nalezy
jeden raz powtdrzy¢ komunikat nr 21.
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Tabela 2.8

Meldowanie ETA

Liczba

Parametr bitow Opis
Identyfikator komunikatu | 6 Identyfikator komunikatu nr 6; zawsze 6
Wskaznik powtorzen 2 Wzmacniak podaje, ile razy informacja
zostala powtdrzona.
Warto$¢ domyslna = 0; 3 = wigcej nie
powtarzac.
Identyfikator zrodta 30 Numer MMSI stacji zrodlowej
Numer sekwencji 2 0-3
Identyfikator portu prze- | 30 Numer MMSI stacji przeznaczenia (1)
znaczenia
Flaga retransmisji 1 Flagg nalezy ustawi¢ na retransmisjg: 0 =
brak retransmisji = warto$§¢ domyslna; 1
= retransmisja.
Dodatkowy 1 Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero.
Zarezerwowany dla przysztego uzytku.
Identyfikator aplikacji 16 Wg tabeli 2.6
Kod kraju wg ONZ 12 2 znaki x 6 bitow
Kod lokalizacji wg ONZ | 18 3 znaki x 6 bitow
Numer odcinka toru | 30 5 znakéow x 6 bitow
wodnego
Kod terminala 30 5 znakéw x 6 bitow
Hektometr toru wodnego | 30 5 znakéw x 6 bitow
o | Przewidywany czas przy- | 20 Przewidywany czas przybycia;
E | bycia do Sluzy/mostu/ MMDDGGMM UTC
E terminala
2 Bity 19 — 16: miesiac; 1-12; 0 = niedo-
8 stgpny = warto$¢ domyslna;
Bity 15 — 11: dzien; 1-31; 0 = niedo-
stegpny = warto$¢ domys$lna;
Bity 10 — 6: godzina; 0-23; 24 = niedo-
stgpny = warto$¢ domyslna;
Bity 5 — 0: minuta; 0-59; 60 = niedo-
stgpny = wartos¢ domys$lna
Liczba holownikow 3 0-6, 7 = niewiadoma = warto$¢
domyslna
Maksymalna biezaca | 12 0-4 000 (pozostatych nie stosuje sig),
wysokos$é statyczna w 1/100m, 0 = warto$¢ domyslna =
statku niewykorzystany
Dodatkowy 5 Nie stosuje sig. Nalezy ustawi¢ na zero.
Zarezerwowany dla przyszlego uzytku.
248 Zajmuje 2 przydziaty

(") Kazdy kraj posiada wirtualny numer MMSI; kazda krajowa sie¢ AIS podaje wirtualny numer
MMSI nadajac komunikaty do innych panstw.
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Komunikat FI 22: Wymagany czas przybycia do §luzy/mostu/ter-
minala (RTA)

Wiadomos$¢ o RTA dla danego statku nadaja wylacznie stacje bazowe,
za pomoca komunikatu binarnego nr 6, bgdacego odpowiedzia na
komunikat nr 21.

Tabela 2.9

Meldowanie RTA

Liczba

Parametr bitow Opis
Identyfikator komunikatu | 6 Identyfikator komunikatu nr 6; zawsze 6
Wskaznik powtorzen 2 Wzmacniak podaje, ile razy informacja zostata
powtdérzona. Wartos¢ domyslna = 0; 3 = wigcej
nie powtarzac.
Identyfikator Zrodta 30 Numer MMSI stacji zrodtowe;j
Numer sekwencji 2 0-3
Identyfikator portu prze- | 30 Numer MMSI stacji przeznaczenia
znaczenia
Flaga retransmisji 1 Flage nalezy ustawi¢ na retransmisjg: 0 = brak
retransmisji =warto$¢ domyslna; 1 = retransmisja.
Dodatkowy 1 Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwo-
wany dla przysziego uzytku.
Identyfikator aplikacji 16 Wg tabeli 2.6
Kod kraju wg ONZ 12 2 znaki x 6 bitow
Kod lokalizacji wg ONZ | 18 3 znaki x 6 bitow
Numer odcinka toru | 30 5 znakow x 6 bitow
wodnego
Kod terminala 30 5 znakéw x 6 bitow
Hektometr toru wodnego | 30 5 znakow x 6 bitow
g Wymagany czas przy- 20 Wymagany czas przybycia; MMDDGGMM UTC
g | bycia do S$luzy/mostw/
f terminala Bity 19 — 16: miesiac; 1-12; 0 = niedostgpny =
= warto$¢ domyslna;
A Bity 15 — 11: dzien; 1-31; 0 = niedostgpny =
warto$§¢ domyslna;
Bity 10 — 6: godzina; 0-23; 24 = niedostgpny =
warto$¢ domyslna;
Bity 5 — 0: minuta; 0-59; 60 = niedostgpny =
warto$¢ domyslna
Status $luzy/mostu/termi- | 2 0 = czynny
nala 1 = obstuga czg$ciowo ograniczona (utrudnione
warunki techniczne, dostgpna jest tylko jedna
komora itp.)
2 = nieczynny
3 = niedostgpny
Dodatkowy 2 Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwo-
wany dla przysziego uzytku.
232 Zajmuje 2 przydziaty.




2007R0415 — PL —17.08.2012 — 001.001 — 46

Komunikat FI 55: Liczba oséb na pokladzie

Komunikat ten nadaja wylacznie statki w zegludze $rodladowej; infor-
macja dotyczy liczby 0sob (pasazerow, zatogi, personelu poktadowego)
na poktadzie. Stuzy do tego komunikat binarny nr 6, nadawany w razie
zaj$cia zdarzenia lub na zadanie, za pomoca binarnego komunikatu
funkcyjnego IAI nr 2.

Mozliwe jest tez nadanie standardowego komunikatu binarnego IMO
,liczba osob na poktadzie” (IAI nr 16).

Tabela 2.10

Meldowanie liczby os6b na pokladzie

Liczba .
Parametr bitow Opis
Identyfikator komunikatu | 6 Identyfikator komunikatu nr 6; zawsze 6
Wskaznik powtorzen 2 Wzmacniak podaje, ile razy informacja
zostala powtorzona. Warto$§¢ domyslna
= 0; 3 = wigcej nie powtarzac.
Identyfikator Zrodta 30 Numer MMSI stacji zrodtowej
Numer sekwencji 2 0-3
Identyfikator portu prze- | 30 Numer MMSI stacji przeznaczenia.
znaczenia
Flaga retransmisji 1 Flagg nalezy ustawi¢ na retransmisjg: 0 =
brak retransmisji = warto$§¢ domyslna; 1
= retransmisja.
Dodatkowy 1 Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero.
Zarezerwowany dla przysztego uzytku.
Identyfikator aplikacji 16 Wg tabeli 2.6
Liczba czlonkow zatogi | 8 0-254 czlonkowie zalogi, 255 = niewia-
na poktadzie doma = warto§¢ domyslna
(]
g
S | Liczba pasazerbw na | 13 0-8 190 pasazerowie, 8 191 = niewia-
'z pokladzie doma = warto$¢ domyslna
s
<
Liczba personelu pokla- | 8 0-254 personel pokladowy, 255 =
dowego na pokladzie niewiadoma = warto$§¢ domyslna
Dodatkowy 51 Nie stosuje sig. Nalezy ustawi¢ na zero.
Zarezerwowany dla przyszitego uzytku.
168 Zajmuje 1 przydziat.

Komunikat FI 23: Ostrzezenie pogodowe EMMA

Ostrzezenie pogodowe EMMA wysylane jest do zatadowcow przy
wykorzystaniu symboli graficznych na ekranie ECDIS. Komunikat
ten stuzy do przesylania danych EMMA za posrednictwem kanatlu
AIS. Nie zastgpuje on ostrzezen wysylanych do kapitanow statku.
Komunikat ten, skierowany do wszystkich statkow w danej strefie,
nadaja wyltacznie stacje bazowe. Widomos$¢ jest wysytana na zadanie,
za pomoca binarnego komunikatu nr 8.
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Tabela 2.11

Meldowanie ostrzezen pogodowych EMMA

Liczba ;
Parametr bitow Opis
Identyfikator komunikatu 6 Identyfikator komunikatu nr 8; zawsze 8.
Wskaznik powtorzen 2 Wzmacniak podaje, ile razy informacja zostala
powtorzona. Wartos¢ domyslna = 0; 3 = wigcej
nie powtarzac.
Identyfikator zrodta 30 Numer MMSI stacji zrodlowej.
Dodatkowy 2 Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwo-
wany dla przysztego uzytku.

Identyfikator aplikacji 16 Wg tabeli 2.6.

Data rozpoczgcia 17 Rozpoczgcie okresu obowigzywania
(RRRRMMDD),

Bity 18-10: rok od 2000 (1-255; 0 = warto$¢
domyslna)

Bity 9-6: miesiac (1-12; 0 = warto$¢ domyslna)
Bity 5-1: dzien (1-31; 0 = warto$¢ domyslna).

Data zakonczenia 17 Zakonczenie okresu obowigzywania
(RRRRMMDD),

Bity 18-10: rok od 2000 (1-255; 0 = wartos$¢
domys$lna)

Bity 9-6: miesiac (1-12; 0 = warto$¢ domyslna)
Bity 5-1: dzien (1-31; 0 = warto$¢ domyslna).

Godzina rozpoczgcia 11 Godzina rozpoczgcia (GGMM) UTC
Bity 11-7: godzina (0-23; 24 = warto$¢ domyslna)
Bity 6-1: minuta (0-59; 60 = wartos¢ domyslna).

Godzina zakonczenia 11 Godzina zakonczenia (GGMM) UTC
Bity 11-7: godzina (0-23; 24 = warto$¢ domy$lna)
Bity 6-1: minuta (0-59; 60 = wartos¢ domys$lna).

Dtugo$¢ poczatkowa 28 Poczatek toru wodnego.

5]

§ Szerokos$¢ poczatkowa 27 Poczatek toru wodnego.
ﬁ Dlugos¢ koncowa 28 Koniec toru wodnego.
=

<

A | Szerokos$¢ koncowa 27 Koniec toru wodnego.

Rodzaj 4 Rodzaj ostrzezenia pogodowego: 0 = wartos¢
domyslna/niewiadomy, inne — patrz: Dodatek B:
Kody EMMA, Tabela B.1.

Warto$¢ minimalna 9 Bit 0: 0 = dodatnia, 1 = warto$¢ negatywna =
warto$¢ domys$lna Bity 1 — 8 = wartos¢ (0-253;
254 = 254 lub wigksza, 255 = niewiadomy =
warto$§¢ domyslna).

Warto$¢ maksymalna 9 Bit 0: 0 = dodatnia, 1 = warto$¢ negatywna =
warto$¢ domyslna. Bity 1 — 8 = wartos¢ (0-253;
254 = 254 lub wigksza, 255 = niewiadomy =
warto$¢ domyslna).

Klasyfikacja 2 Klasyfikacja ostrzezenia (0 = niewiadomy/warto$¢
domys$lna, 1 = tagodny, 2 = umiarkowany, 3 =
intensywny/silny), por. Dodatek B: Kody EMMA,
tabela B.2.

Kierunek wiatru 4 Kierunek  wiatru: 0 = niewiadomy/warto$¢
domys$lna, inne — patrz: Dodatek B: Kody EMMA,;
tabela B.3

Dodatkowy 6 Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwo-
wany dla przysztego uzytku.

256 Zajmuje 2 przydzialy.
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Tabela 2.12

Kody rodzajow pogody

Kod Opis (EN) Opis (PL) AIS
WI Wind Wiatr
RA Rain Deszcz
SN Snow and ice Snieg i lod
TH Thunderstorm Burza z piorunami
FO Fog Mgta
LT Low temperature Niska temperatura
HT High temperature Wysoka temperatura
FL Flood Powodz
FI Fire in the forests Pozar lasu

Tabela 2.13
Kody kategorii pogody

Kod Opis (EN) Opis (PL) AIS
1 Slight Lagodny
2 Medium Umiarkowany
3 strong, heavy Intensywny/silny

Tabela 2.14
Kody kierunku wiatru

Kod Opis (EN) Opis (PL) AIS
N North Potnocny
NE North east Potocno-wschodni
E East Wschodni
SE South east Potudniowo-wschodni
S South Potudniowy
SW South west Potudniowo-zachodni
w West Zachodni
NW North west Poétnocno-zachodni

Komunikat 24: Poziomy wody

Komunikat ten stuzy do informowania kapitanow o biezacym poziomie
wody w strefie, w ktorej si¢ znajduja. Stanowi on krotkoterminowa
informacj¢ dodatkowa do pozioméw wody podawanych za posrednic-
twem komunikatow dla kapitanow. Wiasciwy organ ustala czgstotli-
wos$¢, z jaka dane maja by¢ uaktualniane. Dane pochodzace z wigcej
niz 4 przyrzadéw pomiarowych mozna przesyta¢ za pomoca wielokrot-
nych wiadomosci.

Informacje te, skierowane do wszystkich statkow w danej strefie,
nadaja wylacznie stacje bazowe, w regularnych odstgpach czasu, za
posrednictwem komunikatu binarnego nr 8.
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vB
Tabela 2.15
Meldowanie pozioméw wody
Liczba .
Parametr bitow Opis
Identyfikator komunikatu | 6 Identyfikator komunikatu nr 8; zawsze 8.
Wskaznik powtorzen 2 Wzmacniak podaje, ile razy informacja zostata
powtorzona.
Wartos¢ domys$lna = 0; 3 = wigcej nie powta-
rzaé.
Identyfikator Zrodta 30 Numer MMSI stacji zrodtowej
Dodatkowy 2 Nie stosuje sig. Nalezy ustawi¢ na zero. Zare-
zerwowany dla przysztego uzytku.

Identyfikator aplikacji 16 Wg tabeli 2.6.

Kod kraju wg ONZ 12 Kod kraju wg ONZ, zapisany za pomoca 2
znakéw w 6-bitowym kodzie ASCII, zgodnie
ze specyfikacja ERI.

Identyfikator przyrzadu | 11 Unikatowy, krajowy identyfikator przyrzadu

pomiarowego pomiarowego (') 1-2047, 0 = warto$¢
domys$lna = niewiadomy

VM1

Poziom wody 14 Bit 0: 0 = warto§¢ ujemna, 1 = wartos¢
dodatnia
Bity 1-13: 0-8191, w 1/100 m,

Bity 0-13: 0 = niewiadomy = warto$¢ domysl-
na (%)
vB
o | Identyfikator przyrzadu | 11 Unikatowy, krajowy identyfikator przyrzadu
g pomiarowego pomiarowego (') 1-2047, 0 = warto$¢
£ domy$lna = niewiadomy
v
A | Poziom wody 14 Bit 0: 0 = warto$¢ ujemna, 1 = warto$¢
dodatnia
Bity 1-13: 0-8191, w 1/100 m,
Bity 0-13: 0 = niewiadomy = warto$¢ domysl-
na (%)
vB

Identyfikator przyrzadu | 11 Unikatowy, krajowy identyfikator przyrzadu

pomiarowego pomiarowego (') 1-2047, 0 = warto$¢
domys$lna = niewiadomy

M1

Poziom wody 14 Bit 0: 0 = warto§¢ ujemna, 1 = wartos¢
dodatnia
Bity 1-13: 0-8191, w 1/100 m,

Bity 0-13: 0 = niewiadomy = warto$¢ domysl-
na ()
vB

Identyfikator przyrzadu | 11 Unikatowy, krajowy identyfikator przyrzadu

pomiarowego pomiarowego * (1) 1-2047, 0 = warto$¢
domys$lna = niewiadomy

M1

Poziom wody 14 Bit 0: 0 = warto$§¢ ujemna, 1 = wartos¢
dodatnia
Bity 1-13: 0-8191, w 1/100 m,

Bity 0-13: 0 = niewiadomy = warto$¢ domysl-
na (%)
vB
168 Zajmuje 1 przydzial.

(") Inny dla kazdego kraju, ustalony przez ERIL
(®» Roznica wzglgdem poréwnawczego poziomu wody (GIW w Niemczech, RNW na Dunaju).
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Komunikat 40: Status sygnalu

Wiadomos$¢ ta, skierowana do wszystkich statkow w danej strefie,
nadawana jest wylacznie przez stacje bazowe. Informacje na temat
sygnalizacji $wietlnej sa wyswietlane jako symbole dynamiczne na
zewngtrznym wyswietlaczu ECDIS. Wiadomos¢ jest nadawana w regu-
larnych odstgpach czasu, za posrednictwem komunikatu nr 8.

Tabela 2.16

Meldowanie statusu sygnalu

Parametr

Liczba
bitow

Opis

Identyfikator komunikatu

Identyfikator komunikatu nr 8; zawsze 8

Wskaznik powtorzen

Wzmacniak podaje, ile razy informacja
zostala powtorzona.

Warto$¢ domys$lna = 0; 3 = wigcej nie
powtarzac.

Identyfikator zrodta

30

Numer MMSI stacji zrodlowe;.

Dodatkowy

Nie stosuje sig. Nalezy ustawi¢ na zero.
Zarezerwowany dla przysztego uzytku.

Dane binarne

Identyfikator aplikacji

16

Wg tabeli 2.6

Dlugosé
sygnatu

potozenia

28

Dtugos¢ w 1/10 000 min (£180 stopni,
E = dodatni, W = ujemny;

181 stopni (6791 ACO hex) = niedostgpny
= warto$¢ domyslna).

Szerokosc
sygnatu

potozenia

27

Szerokos¢ w 1/10 000 min (+90 stopni,
N = dodatni, S = ujemny; 91 stopni
(3412140 hex) = niedostgpny = warto$¢
domys$lna.

Forma sygnatu

0,15 = niewiadomy = warto$¢ domyslna,
1-14 por. Dodatek C: Przykladowe
statusy sygnalow

Kierunek ustawienia

sygnatu

Stopnie  (0-359) (511 niedostgpny =
warto$¢ domyslna).

Kierunek wptywu

1 = w gorg rzeki, 2 = w dot rzeki, 3 =
w kier. lewego brzegu, 4 = w Kkier.
prawego brzegu, 0 = niewiadomy =
warto§¢  domy$lna, pozostatych nie
stosuje sig.

Status Swiatta

30

Status (1 do 7) do 9 s$wiatet ($wiatto 1.
do s$wiatta 9., z lewej na prawa,
100000000 oznacza kolor 1. dla $wiatla
1.), por. dodatek C: Przykladowe statusy
sygnatow. 000000000 =  warto$¢
domy$lna, 777777777  maksymalny,
pozostatych nie stosuje si¢

Dodatkowy

11

Nie stosuje sig. Nalezy ustawi¢ na zero.
Zarezerwowany dla przysztego uzytku.

168

Zajmuje 1 przydziat.

Przyktadowe statusy sygnaléow zostaly pokazane w Dodatek C: Przy-
ktadowe statusy sygnatow.



2007R0415 — PL —17.08.2012 — 001.001 — 51

Dodatek A

DEFINICJE
A.l. Uslugi

Ustugi informacji rzecznej (River Information Services, RIS)

Europejski projekt zharmonizowanych ushug informacji rzecznej stuzacych zarza-
dzaniu ruchem i transportem w zegludze $rodladowej, wraz z interfejsami do
innych form transportu.

Zarzqdzanie ruchem statkow

Zarzadzanie ruchem statkow, majace na celu zwigkszenie bezpieczenstwa i ptyn-
nos$ci transportu; wiaze si¢ z przekazywaniem informacji zardwno ustnie, jak
i droga elektroniczna, oraz z wymiang informacji i wydawaniem instrukcji stat-
kom.

Zarzadzanie ruchem statkow obejmuje przynajmniej jeden z ponizszych elemen-
tow:

— Kontrola ruchu statkow

— Uslugi informacyjne

— Wspomaganie nawigacji

— Organizacja ruchu

— Planowanie pracy $luzy (dlugo- i $rednioterminowe)
— Obstuga $luzy

— Planowanie pracy mostu (dtugo- i $rednioterminowe)
— Obstuga mostu

— Informacje nawigacyjne

Stuzba kontroli ruchu statkow (VTS)

Sa to ustugi $wiadczone przez wiasciwy organ, majace na celu zwigkszenie

bezpieczenstwa i ptynnosci ruchu statkéw oraz ochrong srodowiska.

System polega na wspotdzialaniu z ruchem statkow i1 reagowaniu na rozwdj
sytuacji w danej strefie.

VTS ma na celu $wiadczenie ustug informacyjnych, ale moze tez stuzy¢ do
wspomagania nawigacji i/lub organizacji ruchu, zgodnie z ponizsza definicja:

— ushugi informacyjne polegaja na dostarczaniu podstawowych informacji na
tyle wczesnie, aby dowodztwo statkow moglo podejmowaé odpowiednie
decyzje nawigacyjne,

— wspomaganie nawigacji oznacza pomoc udzielang dowodztwu statku w podej-
mowaniu decyzji nawigacyjnych i monitorowaniu rezultatbw podjgtych
decyzji. Ushuga ta jest szczegblnie wazna w trudnych warunkach meteorolo-
gicznych, przy ograniczonej widocznosci lub w przypadku wad badz usterek
w pracy radaru, systemu sterowania czy napgdu. Wspomaganie nawigacji
polega na udzielaniu informacji na temat potozenia, na zadanie uczestnika
ruchu lub — w specjalnych okoliczno$ciach — wedlug uznania operatora VTS,
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— ustuga organizacji ruchu ma na celu zapobieganie niebezpiecznym sytuacjom
poprzez zarzadzanie ruchem statkow oraz zapewnienie bezpiecznego i ptyn-
nego ruchu statkéw w danym obszarze VTS.

(Zrédto: Wytyczne TALA VTS).

Obszar VTS

Obszar VTS oznacza okreslony, formalnie zatwierdzony obszar $§wiadczenia
ustug VTS; Obszar VTS moze by¢ podzielony na podobszary lub sektory.
(Zrodto: Wytyczne IALA VTS).

Informacje nawigacyjne

Informacje nawigacyjne oznaczaja informacje przekazywane kapitanom statkow,
majace pomoc im w podejmowaniu decyzji nawigacyjnych. (Zrodlo: Wytyczne
IALA VTS).

Taktyczne informacje o ruchu (TTI)

Taktyczne informacje o ruchu oznaczaja informacje wptywajace na natychmias-
towe decyzje podejmowane przez kapitana lub operatora VTS odnosnie do
biezacej sytuacji zeglugowej i najblizszego otoczenia. Taktyczny obraz ruchu
zawiera informacje na temat potozenia i wszystkich statkow wykrytych przez
radar wys$wietlane na elektronicznej mapie nawigacyjnej oraz — o ile sa dostgpne
— zewngtrzne informacje na temat ruchu, jak dane pochodzace z systemu AIS.
TTI sa dostepne na poktadzie statku lub na ladzie, np. w centrum VTS. (Zrédto:
Wytyczne RIS).

Strategiczne informacje o ruchu (STI)

Strategiczne informacje o ruchu oznaczaja informacje wplywajace na Srednio-
i dlugoterminowe decyzje uzytkownikow RIS. Strategiczny obraz ruchu przy-
czynia si¢ do wzrostu mozliwo$ci planowania decyzji w zwiazku z bezpieczen-
stwem 1 wydajnoscia podrozy. Strategiczny obraz ruchu zostaje wypracowany
w centrum RIS i jest dostarczany uzytkownikom na zadanie. Uwzglednia on
wszystkie stosowne statki znajdujace si¢ w danej strefie RIS, wraz z ich charak-
terystyka, fadunkiem i polozeniem; informacje, przekazywane ustnie — droga
radiowa — lub elektronicznie, sa przechowywane w bazie danych i przedstawiane
w formie tabeli lub na mapie elektronicznej. Strategicznych informacji o ruchu
udziela centrum RIS/VTS lub biuro. (Zrédto: Wytyczne RIS).

Kontrola ruchu statkow (ang. ((Vessel) Tracking and Tracing)

— (Vessel) Tracking oznacza $ledzenie na biezaco danych statku, takich jak
potozenie i charakterystyka statku oraz, w miarg potrzeb, informacji o prze-
wozonym tadunku.

— (Vessel) Tracing oznacza wyszukiwanie informacji o potozeniu statku oraz,
W miar¢ potrzeb, o przewozonym tadunku i posiadanym sprzgcie. (Zrodto:
Wytyczne RIS).

Monitorowanie ruchu statkow

Monitorowanie ruchu statkdw oznacza dostarczanie waznych informacji na temat
ruchu statkow na danym obszarze RIS. Dotyczy to identyfikatora statku, jego
potozenia, (rodzaju przewozonego tadunku) i portu przeznaczenia.

Logistyka

Planowanie, wykonanie i kontrola ruchu i umiejscowienia osob i/lub towarow
oraz towarzyszace temu dzialania w ramach systemu majacego na celu osiag-
nigcie okre$lonych celow. (Zrodto: COMPRIS WP8, Standardization).
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A.2. Funkcje
Kierownik statku

Osoba odpowiedzialna za cato$ciowe bezpieczenstwo statku, fadunku, pasazerow
i zalogi, a tym samym za plan rejsu, stan statku i przewozony tadunek, pasa-
zerow oraz liczbg czlonkow zatogi i jakos¢ ich przygotowania.

Kapitan

Osoba kierujaca statkiem zgodnie z instrukcjami dotyczacymi planu rejsu wyda-
wanymi przez kierownika statku. (Zrédto: COMPRIS WP2, Architecture).

Operator VTS

Osoba uprawniona przez odpowiedni organ do wykonywania jednego lub wigcej
zadan wchodzacych w sktad ushug $wiadczonych przez VTS. (Zrodlo: Wytyczne
IALA VTS dla wod srodladowych).

Osoba zajmujaca si¢ monitorowaniem i kontrola ptynnego i bezpiecznego ruchu
w strefie wokot centrum VTS. (Zrodto: COMPRIS WP2, Architecture).

Wtasciwy organ

Wiasciwy organ oznacza organ czgsciowo badz catkowicie odpowiedzialny
(z polecenia rzadu) za bezpieczenstwo i ptynnos¢ ruchu statkow oraz za przy-
jazno$¢ zeglugi dla srodowiska. Do zadan takiego organu zalicza si¢ zazwyczaj
planowanie, organizowanie funduszy i zlecanie RIS. (Zrédto: Wytyczne RIS).

Organ RIS

Organ RIS oznacza organ odpowiedzialny za zarzadzanie, funkcjonowanie i koor-
dynacje RIS, za wspolpracg z innymi statkami oraz za bezpieczne i skuteczne
$wiadczenie ushug. (Zrodlo: Wytyczne RIS).

Operator RIS

Osoba odpowiedzialna za wykonanie jednego zadania lub wigkszej liczby zadan
sktadajacych si¢ na ustugi §wiadczone w ramach RIS.

Operator Sluzy

Osoba odpowiedzialna za monitorowanie i kontrolg ptynnosci i bezpieczenstwa
ruchu w sasiedztwie $luzy i za przeprowadzanie przez nig statkéw, jak tez za
pracg $luzy. (Zrodto: COMPRIS WP2, Architecture).

Operator mostu

Osoba odpowiedzialna za monitorowanie i kontrolg ptynnosci i bezpieczenstwa
ruchu w sasiedztwie ruchomego mostu, jak tez za pracg mostu. (Zrodlo:
COMPRIS WP2, Architecture).

Operator terminala (synonim: sztauer)

Osoba odpowiedzialna za zaladunek, sztauowanie i roztadunek statkow. (Zrodto:
COMPRIS WP8, Standardization).

Kierownik floty

Osoba odpowiedzialna za planowanie i obserwacj¢ biezacego (nawigacyjnego)
statusu statkow poruszajacych si¢ lub pozostajacych pod wspolnym dowodztwem
lub nalezacych do jednego wtasciciela.
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Operator centrum tagodzenia skutkow katastrof

Osoba odpowiedzialna za monitorowanie, kontrolg i organizacj¢ bezpiecznego
i sprawnego lagodzenia skutkow katastrof.

Nadawca

Handlowiec (osoba), ktora podpisata umowg, badZz w imieniu lub na rzecz ktorej
zostala podpisana umowa z dostawca o transport towaré6w lub strona przez ktora,
badz w imieniu lub na rzecz ktorej, towary zostaly dostarczone do dostawcy
w zwiazku z umowa o transport. (Zrodto: COMPRIS WP8 Standardization).

Adresat

Osoba wymieniona w dokumentach przewozowych jako ta, ktéra ma odebra¢
towary, tadunek lub kontenery. [Zrédto: Transport and Logistics Glossary
P&O Nedlloyd (Stownik poje¢ zwiazanych z transportem i logistyka) oraz
COMPRIS WP8, Standardization].

Makler frachtujqcy

Osoba odpowiedzialna, w imieniu dostawcy, za fizyczny transport towarow.
Makler frachtujacy w imieniu dostawcy proponuje mozliwosci transportowe zata-
dowcom, przez co jest posrednikiem migdzy spedytorem a kierownikiem statku.
(Zrodto: COMPRIS WP2, Architecture).

Spedytor

Osoba odpowiedzialna, w imieniu zatadowcy, za organizacjg¢ fizycznego trans-
portu towaréw. Spedytor w imieniu zatadowcy proponuje tadunek przewozni-
kom. (Zroédto: COMPRIS WP2, Architecture).

Urzqd cel

Oddziat administracji publicznej zajmujacy si¢ pobieraniem oplat celnych
i podatkow od towaréw importowanych z zagranicy oraz kontrola importu
i eksportu towaroéw, np. kwestii takich, jak maksymalna ilo$§¢ towarow objetych
prohibicja importowa. [Zrédto: Transport and Logistics Glossary P&O Nedlloyd
(Stownik pojeé zwiazanych z transportem i logistyka)].



2007R0415 — PL —17.08.2012 — 001.001 — 55

Dodatek B

KODY EMMA
Tabela B.1

Kody rodzajow pogody

Kod Opis (EN) Opis (PL)
WI Wind Wiatr
RA Rain Deszcz
SN Snow and ice Snieg i 16d
TH Thunderstorm Burza
FO Fog Mgta
LT Low temperature Niska temperatura
HT High temperature Wysoka temperatura
FL Flood Powodz
FI Fire in the Forest Pozar lasu

Tabela B.2
Kody kategorii pogody

Kod Opis (EN) Opis (PL)
1 Slight Lagodny
2 Medium Umiarkowany
3 Strong, heavy Intensywny, silny

Tabela B.3
Kody kierunku wiatru

Kod Opis (EN) Opis (PL)
N North Poétnoc
NE North east Pétnocny wschod
E East Wschod
SE South East Potudniowy wschod
S South Potudnie
SwW South West Poludniowy zachod
w West Zachod
NW North West Pétnocny zachdd




2007R0415 — PL —17.08.2012 — 001.001 — 56

Dodatek C
PRZYKLADOWE STATUSY SYGNALOW

C.1 Statusy Swiatel

e

Na powyzszym rysunku wida¢ kwadrat o boku ok. 3 mm, z szarym tltem,
umieszczony na ,.stupie”, taki sam, jakiego uzywa sig¢ do sygnaléow statycznych
w bibliotece znakow i symboli. Bialy punkt w centrum stupa wskazuje potoze-
nie, a sam stup pozwala odczyta¢ kierunek wplywu. (Np. znajdujace si¢ przy
Sluzie sygnaly moga dotyczy¢ statkow wplywajacych i opuszczajacych $luzg).
Producent oprogramowania moze jednak wybra¢ ksztalt symbolu i kolor tla.

Wg CEVNI mozliwe sa nastgpujace statusy sygnatow: ,$wiatlo wylaczone”,
,biate”, ,.zolte”, ,zielone”, ,,czerwone”, ,biale migajace” oraz ,,zolte migajace”.

C.2 Formy sygnaléw




A
O

ORAINEO,
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Dla kazdego z powyzszych sygnalow istnieje wiele mozliwych kombinacji $wia-
tel. Konieczne jest podanie:

numeru wskazujacego na rodzaj sygnatlu oraz

numeru kazdego $wiatta wskazujacego na jego status.

1 = S$wiatlo wylaczone,
2 = Dbiale,

3 = zohe,

4 = zielone,

5 = czerwone,

6 = Dbiale migajace i

7 = zolte migajace.
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Dodatek D

PROPONOWANE  ZDANIA DLA  INTERFEJSU CYFROWEGO
W SYSTEMIE AIS SRODLADOWYM

D.1. Wprowadzanie danych

Szeregowy interfejs cyfrowy systemu AIS opiera si¢ na istniejacych zdaniach
przewidzianych w normie IEC 61162 i na podobnych do nich nowych zdaniach
w normie IEC 61162. Szczegotowy opis zdan dla interfejsu cyfrowego znajduje
si¢ w normie IEC 61162.

Niniejszy dodatek zawiera informacje uzyte w trakcie opracowywania AIS $rod-
ladowego do wprowadzania danych charakterystycznych dla zeglugi srodladowe;j
(patrz: ,,Poprawki do protokotu dla AIS $rodladoweg”o) do poktadowej stacji
AIS srodladowego.

D.2. Dane statyczne dla zeglugi Srodladowej

Ponizsze zdanie stuzy do wprowadzania danych statycznych statku do
jednostki AIS s$rodladowego. W celu ustawienia danych statycznych statku
> Ml stosuje <« sig¢ zdanie SPIWWSSD o nastepujacej tresci:

$PIWWSSD,cccceeec, XXXX, XXX.X, XXX X, X, X, x* hh<CR><LF>

jako§¢ danych o kursie 5

jakos$¢ danych o predkosci

szeroko$¢ statku 3

dlugos¢ statku 2

rodzaj statku 1

L ENI

UWAGA 1 Rodzaj statku wg klasyfikacji ERI (patrz: dodatek E)
UWAGA 2 Dlugos¢ statku 0 do 800,0 m

UWAGA 3  Szeroko$¢ statku 0 do 100,0 m

UWAGA 4 Jako$¢ danych o predkosci 1 = wysoka lub 0 = niska
UWAGA 5 Jakos$¢ danych o kursie 1 = wysoka lub 0 = niska

UWAGA 6 Jakos$¢ danych o kursie rzeczywistym 1 = wysoka lub 0 = niska

D.3. Dane dotyczace rejsu

Ponizsze zdanie sluzy do wprowadzania danych dotyczacych rejsu do jednostki
AIS $rodladowego. W celu ustawienia tych danych »MI stosuje <« si¢ zdanie
SPIWWIVD o nastgpujacej tresci:

L jakos§¢ danych o kursie rzeczywistym 6



2007R0415 — PL —17.08.2012 — 001.001 — 60

$PIWWIVD,x,X,X,XX.XX,XX.XX,X,XXX,Xxxx,xxx*hh<CR><LF >

liczba personelu poktadowego 9
liczba pasazeréw 8
liczba czlonkéw zatogi 7
liczba holownikéw 6

wysoko$¢ statku 5

zanurzenie 4
ewentualny taladunek 3

niebezpieczny fadunek 2

czestotliwo$¢ meldowania 1

UWAGA 1 Patrz: tabela 2.5 Ustawienia czestotliwo$ci meldowania, warto$¢
domyslna: 0.

UWAGA 2 Liczba niebieskich stozkéw: 0-3, 4 = flaga B, 5 = warto$¢
domy$lna = niewiadoma.

UWAGA 3 0 = niedostgpne = warto$¢ domyslna, 1 = zatadowany, 2 = nieza-
tadowany, pozostatych nie stosuje sig.

UWAGA 4 Zanurzenie statyczne statku 0 do 20,00 m, 0 = niewiadoma =
warto§¢ domyslna, pozostatych nie stosuje sig.

UWAGA 5 Wysokos¢ statku 0 do 40,00 m, 0 = niewiadoma = warto$¢
domyslna, pozostatych nie stosuje sig.

UWAGA 6 Liczba holownikéw 0-6, 7 = niewiadoma = warto$§¢ domyslna,
pozostatych nie stosuje sig.

UWAGA 7 Liczba cztonkéw zatogi na poktadzie 0 do 254, 255 = niewiadoma
= warto$¢ domyslna, pozostatych nie stosuje sig.

UWAGA 8 Liczba pasazeréw na poktadzie 0 do 8 190, 8 191 = niewiadoma =
warto$¢ domyslna, pozostatych nie stosuje sig.

UWAGA 9 Liczba personelu pokladowego na pokladzie 0 do 254, 255
niewiadoma = warto$§¢ domyslna, pozostatych nie stosuje sig.

Uwaga: Proponowane wczesniej zdanie SPIWWVSD, stosowane w jednostkach
AIS srodladowego stworzonych przed opracowaniem nowej normy, zawiera pole
Hhiebieski znak”, ktére moze kolidowaé z polem ,(flagi aplikacji krajowych”
w zdaniu $-VSD zgodnie z normag IEC 61162-1:VSD-AIS o danych statycznych
dotyczace rejsu.

Nie stosuje si¢ go w nowych transponderach AIS. Jednak aby byta zachowana
zgodnos$¢, powinno by¢ ono wspomagane przez zewngtrzne aplikacje.
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$PIWWVSD,X,X,X,X,XX.XX,XX.XX,X,XXX,XxxxX,xxx*hh<CR><LF >

UWAGA 1

UWAGA 2

UWAGA 3

UWAGA 4

UWAGA 5

UWAGA 6

UWAGA 7

UWAGA 8

UWAGA 9

UWAGA 10

liczba personelu poktadowego 10

liczba pasazeréw 9

liczba cztonkow zatogi 8

liczba holownikéw 7

wysokos¢ statku 6

zanurzenie 5
ewentualny fadunek 4

fadunek niebezpieczny 3

niebieski znak 2

czgstotliwo$é meldowania 1

0 = niedostgpna = warto$¢ domyslna = ustawienie fabryczne, 1 =
ustawienie SOLAS, 2 = ustawienie dla $rodladowych drog
wodnych (2 s), pozostatych nie stosuje sig

0 = niedostgpny = warto$¢ domys$lna, 1 = nieustawiony, 2 =
ustawiony, pozostatych nie stosuje si¢

Liczba niebieskich stozkéw: 0-3, 4 = flaga B, 5 = warto$¢
domy$lna = nieznany

0 = niedostgpne = wartos¢ domys$lna, 1 = zatadowany, 2
niezatadowany, pozostatych nie stosuje sig

Zanurzenie statyczne statku 0 do 20,00 m, 0 = niewiadoma =
warto$¢ domyslna, pozostatych nie stosuje si¢

Wysokos¢ statku 0 do 40,00 m, 0 = niewiadoma = warto$¢
domyslna, pozostatych nie stosuje sig

Liczba holownikéw 0-6, 7= niewiadoma = wartos¢ domysSlna,
pozostatych nie stosuje si¢

Liczba cztonkéw zalogi na pokladzie 0 do 254, 255 = niewia-
doma =warto$¢ domyslna, pozostatych nie stosuje sig

Liczba pasazerow na poktadzie 0 do 8 190, 8 191 = niewiadoma
= warto$¢ domyslna, pozostatych nie stosuje sig

Liczba personelu pokladowego na pokladzie 0 do 254, 255
niewiadoma =warto§¢ domyslna, pozostatych nie stosuje sig
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Dodatek E

RODZAJE STATKOW WG ERI

Ponizsza tabela stuzy do zamiany rodzajow statkow wg klasyfikacji ONZ, ktore
stosuje si¢ w komunikacie 10, na rodzaje wg IMO, podawane w komunikacie 5.

USEV/C M Code Subdiv Name
No 8 00 0 Vessel, type unknown
v 8 01 0 Motor freighter
\Y 8 02 0 Motor tanker
v 8 02 1 Motor tanker, liquid cargo, type N
v 8 02 2 Motor tanker, liquid cargo, type C
v 8 02 3 Motor tanker, dry cargo
v 8 03 0 Container vessel
v 8 04 0 Gas tanker
C 8 05 0 Motor freighter, tug
C 8 06 0 Motor tanker, tug
C 8 07 0 Motor freighter with one or more

ships alongside

C 8 08 0 Motor freighter with tanker

C 8 09 0 Motor freighter pushing one or
more freighters

C 8 10 0 Motor freighter pushing at least
one tank-ship

No 8 11 0 Tug, freighter

No 8 12 0 Tug, tanker

C 8 13 0 Tug, freighter, coupled

C 8 14 0 Tug, freighter/tanker, coupled
v 8 15 0 Freightbarge

v 8 16 0 Tankbarge

v 8 16 1 Tankbarge, liquid cargo, type N
\Y% 8 16 2 Tankbarge, liquid cargo, type C
\Y% 8 16 3 Tankbarge, dry cargo

\% 8 17 0 Freightbarge with containers

v 8 18 0 Tankbarge, gas

C 8 21 0 Pushtow, one cargo barge
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USEV/C Code Subdiv Name

C 22 0 Pushtow, two cargo barges

C 23 0 Pushtow, three cargo barges

C 24 0 Pushtow, four cargo barges

C 25 0 Pushtow, five cargo barges

C 26 0 Pushtow, six cargo barges

C 27 0 Pushtow, seven cargo barges

C 28 0 Pushtow, eight cargo barges

C 29 0 Pushtow, nine cargo barges

C 31 0 Pushtow, one gas/tank barge

C 32 0 Pushtow, two barges at least one
tanker or gas barge

C 33 0 Pushtow, three barges at least one
tanker or gasbarge

C 34 0 Pushtow, four barges at least one
tanker or gasbarge

C 35 0 Pushtow, five barges at least one
tanker or gasbarge

C 36 0 Pushtow, six barges at least one
tanker or gasbarge

C 37 0 Pushtow, seven barges at least one
tanker or gasbarge

C 38 0 Pushtow, eight barges at least one
tanker or gasbarge

C 39 0 Pushtow, nine or more barges at
least one tanker or gasbarge

v 40 0 Tug, single

No 41 0 Tug, one or more tows

C 42 0 Tug, assisting a vessel or linked
combination

A% 43 0 Pushboat, single

\Y% 44 0 Passenger ship, ferry, red cross
ship, cruise ship

\Y 44 1 Ferry

A" 44 2 Red Cross ship

v 44 3 Cruise ship
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USEV/C Code Subdiv Name

A\ 44 4 Passenger ship without accommo-
dation

v 45 0 Service vessel, police patrol, port
services

\% 46 0 Vessel, work maintenance craft,
floating derrick, cable-ship, buoy-
ship, dredge.

C 47 0 Object, towed, not otherwise speci-
fied.

v 48 0 Fishing boat

v 49 0 Bunkership

A% 50 0 Barge, tanker, chemical

C 51 0 Object, not otherwise specified.
Extra codes for maritime means of

transport

A" 50 0 General Cargo Vessel Maritime

v 51 0 Unit Carrier Maritime

v 52 0 Bulk Carrier Maritime

v 53 0 Tanker

\% 54 0 Liquefied gas tanker

v 85 0 Craft, pleasure longer than 20
meters

v 90 0 Fast ship

A" 91 0 Hydrofoil

\% 92 0 Catamaran Fast
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Dodatek F

INFORMACJE WYMAGANE PRZEZ UZYTKOWNIKOW I POLA DANYCH
DOSTEPNE W KOMUNIKATACH AIS SRODLADOWEGO

Informacje wymagane przez uzytkownikow

Dane podawane w wiadomos$ci pochodzacej
z AIS érodladowego: Tak lub Nie

Identyfikator Tak
Nazwa Tak
Potozenie Tak
Predkos¢ nad dnem Tak
Kurs nad dnem Tak
Zamiar (niebieski znak) Tak

Kierunek

Mozna wyliczy¢ na podstawie kursu
nad dnem

Port przeznaczenia

Tak

Planowana trasa

Mozna  czgSciowo  wyliczy¢  na

podstawie portu przeznaczenia

Przewidywany czas przybycia (ETA) Tak
Wymagany czas przybycia (RTA) Tak
Rodzaj statku lub kombinacji Tak

Liczba holownikoéw

Tak, mozna obliczy¢ oddzielnie

Wymiary (dlugos¢ i szerokos¢) Tak
Zanurzenie Tak
Wysokos¢ statku Tak
Liczba niebieskich stozkow Tak
Ewentualny fadunek Tak
Liczba 0s6b na poktadzie Tak
Status nawigacyjny Tak

Ograniczenia przestrzeni nawigacyjnej

Dowolny tekst. Niedostgpne

Wzgledne potozenie

Mozna obliczy¢ na podstawie infor-
macji o polozeniu statkow

Wzgledna predkosc

Mozna obliczy¢ na podstawie infor-
macji o predkosci statkow

Wzgledny kurs rzeczywisty

Mozna obliczy¢ na podstawie infor-
macji o kursie rzeczywistym statkow

Wzgledny kat dryfu

Niedostgpny

Szybkos$¢ zmiany kursu

Niedostgpna




