28.7.2012 Dziennik Urzgdowy Unii Europejskiej L 202/5
ROZPORZADZENIA
ROZPORZADZENIE WYKONAWCZE KOMISJI (UE) NR 689/2012
z dnia 27 lipca 2012 r.

zmieniajace rozporzadzenie (WE) nr 415/2007 dotyczace specyfikacji technicznych dotyczacych

systeméw 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

$rédladowych drogach wodnych we Wspélnocie

KOMISJA EUROPEJSKA, (2)  Srodki przewidziane w niniejszym rozporzadzeniu sa

uwzgledniajac Traktat o funkcjonowaniu Unii Europejskiej,

uwzgledniajac  dyrektywe 2005/44/WE Parlamentu Europej-
skiego i Rady z dnia 7 wrze$nia 2005 r. w sprawie zharmoni-
zowanych uslug informacji rzecznej (RIS) na $rédladowych
drogach wodnych we Wspdlnocie (1), w szczeg6lnosci jej art.
1 ust. 2 oraz art. 5 ust. 2,

uwzgledniajac rozporzadzenie Komisji (WE) nr 415/2007
z dnia 13 marca 2007 r. dotyczace specyfikacji technicznych
dotyczacych systeméw kontroli ruchu statkoéw, o ktorych mowa
w art. 5 dyrektywy 2005/44/WE Parlamentu Europejskiego
i Rady w sprawie zharmonizowanych ustug informacji rzecznej
(RIS) na $rédladowych drogach wodnych we Wspdlnocie (),

a takze majac na uwadze, co nastepuje:

(1)  Celem zachowania interoperacyjnoéci z ustugami zarzg-
dzania ruchem statkéw morskich i ustugami informacyj-
nymi, w tym z morskim systemem automatycznego
rozpoznawania statkéw (ang. Automatic Identification
System — AIS), nalezy odpowiednio zmieni¢ rozporza-
dzenie (WE) nr 415/2007.

zgodne z opinig komitetu powolanego zgodnie z art. 7
dyrektywy Rady 91/672/EWG z dnia 16 grudnia 1991 r.
W sprawie wzajemnego uznawania krajowych patentéw
zeglarskich uprawniajacych do przewozu rzeczy i oséb
zegluga $rédladows (3),

PRZYJMUJE NINIEJSZE ROZPORZADZENIE:

Artykut 1

Zalgcznik do rozporzadzenia (WE) nr 415/2007 zostaje zmie-
niony zgodnie z zalacznikiem do niniejszego rozporzadzenia.

Artykut 2
Niniejsze rozporzadzenie wchodzi w zycie dwudziestego dnia
po jego opublikowaniu w Dzienniku Urzgdowym Unii Europejskiej.
Artyku} 3

Panstwa czlonkowskie podejmuja $rodki niezbedne do wyko-
nania niniejszego rozporzadzenia w terminie dwunastu miesigcy
od jego wejscia w zycie.

Niniejsze rozporzadzenie wigze w caloSci i jest bezposrednio stosowane we wszystkich

panstwach cztonkowskich.

Sporzadzono w Brukseli dnia 27 lipca 2012 r.

() Dz.U. L 255 z 30.9.2005, s. 152.
() Dz.U. L 105 z 23.4.2007, s. 35.

W imieniu Komisji
José Manuel BARROSO
Przewodniczgcy

() Dz.U. L 373 z 31.12.1991, s. 29.
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ZALACZNIK

W zalgczniku do rozporzadzenia (WE) nr 415/2007 wprowadza sie nastepujace zmiany:

1) w spisie treSci dodaje si¢ rozdzial w brzmieniu:

,2.3.9. Homologacja typu”;

2) w czgsci ,BIBLIOGRAFIA” wprowadza si¢ nastepujace zmiany:

a) wiersze dziesiaty i jedenasty otrzymuja brzmienie:

Nazwa dokumentu

Organizacja

Data wydania

,Zalecenie ITU-R M.1371 »Charakterystyka techniczna uniwer-
salnego pokladowego systemu automatycznego rozpozna-
wania statkow stosujacego wielokrotny dostep z podzialem
czasu w pasmie VHF w morskiej stuzbie ruchomeje

ITU

2001

Norma miedzynarodowa IEC 61993 »Urzadzenia i systemy
nawigacji i radiokomunikacji morskiej — system automatycz-
nego rozpoznawania, Cze$¢ 2: Okretowe urzadzenia klasy
A uniwersalnego systemu automatycznego rozpoznawania
statkow (AIS)«

IEC

2002”

b) dodaje si¢ wiersz w brzmieniu:

Nazwa dokumentu

Organizacja

Data wydania

,Wytyczne techniczne dotyczace AIS $rédladowego

Grupa ekspertow ds.
systeméw  kontroli
ruchéw statkow”

3) w rozdziale 2.2 akapit dziewiaty otrzymuje brzmienie:

w rozdziale 2.3.1 dodaje si¢ zdanie w brzmieniu:

(*) VTT-secretariat@risexpertgroups.org”;

5) w tabeli w rozdziale 2.3.2.1 skre§la si¢ ostatni wiersz;

6) w rozdziale 2.3.2.3 wprowadza si¢ nastgpujace zmiany:

7) w rozdziale 2.3.2.4. w pierwszej tabeli zatytulowanej ,Przewidywany czas przybycia do $luzy/mostu/terminala
wiersz czwarty otrzymuje brzmienie:

a) skresla sie trzeci wiersz w tabelj;

b) dodaje si¢ wiersz w brzmieniu:

,W przypadku statkéw w ruchu aktualizacja taktycznych informacji dynamicznych moze si¢ odbywaé z czgstotliwo-
$cig wlasciwg dla trybu SOLAS lub dla trybu zeglugi $rédladowej. W trybie zeglugi $rédladowej czestotliwosé ta
moze zosta¢ zwigkszona do dwoch sekund. Dla statkéw zakotwiczonych zaleca si¢ aktualizowanie danych w odste-
pach co kilka minut lub jesli jaka$ informacja ulegnie zmianie.”;

LW koncepgji AIS $rédladowego uwzglednia si¢ dotyczace go wytyczne techniczne opracowane i aktualizowane
przez grupe ekspertéw ds. systeméw kontroli ruchdw statkéw (¥).

,Ewentualny tadunek (Dla AIS $rédladowego)”

»

,Maksymalna biezaca wysoko$¢ statyczna statku

(Dla AIS $rédladowego)”
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8) w rozdziale 2.3.3 wprowadza si¢ nastgpujace zmiany:

a)

akapit drugi otrzymuje brzmienie:

,W przypadku statkéw poruszajacych si¢ po wodach $rédladowych aktualizacja informacji dynamicznych moze
odbywac si¢ z czestotliwoscia wlasciwa dla trybu SOLAS lub trybu zeglugi $rodladowej. W trybie Zeglugi
srodlagdowej czestotliwosé ta moze zostaé zwigkszona do dwdch sekund. W strefach o ruchu mieszanym, jak
na przyklad w portach morskich, powinna istnie¢ mozliwo$¢ zmniejszenia czestotliwosci wymiany informacji
dynamicznych przez odpowiedni organ, tak aby zostala zachowana rownowaga pomiedzy statkami $rédladowymi
a morskimi. Czgstotliwo$¢ meldowania zmienia si¢ na podstawie polecei TDMA wydawanych ze stacji bazowej
(automatyczna zmiana na podstawie telepolecenia TDMA za posrednictwem komunikatu nr 23) oraz ze stacji
pokladowych, np. MKD, ECDIS lub komputera pokladowego, za posrednictwem interfejsu, np. IEC 61162
(automatyczne przelgczanie na podstawie polecenia wydanego przez system poktadowy). W przypadku informacji
statycznych oraz dotyczgcych rejsu zaleca sie meldowanie w odstepach kilkuminutowych, na zadanie lub w przy-
padku zmiany danych.;

w tabeli 2.1 wiersz dziewiaty otrzymuje brzmienie:

Dynamiczne warunki statku Nominalna czgstotliwos¢ meldowania

,Statek g}ywajqcy po wodach $rédladowych, porusza- | od 2 sekund do 10 sekund”
jacy sie()

dodaje si¢ wiersz w brzmieniu:

,Uwaga: Stacja przeno$na AlS $rodladowego moze pracowaé albo w trybie zeglugi $rodladowej (zadanie grupowe,
komunikat nr 23), albo w trybie SOLAS (praca autonomiczna, brak zadania grupowego).”;

9) w rozdziale 2.3.4 akapit pierwszy otrzymuje brzmienie:

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

10) rozdzial 2.3.5 otrzymuje brzmienie:

,2.3.5. Zgodno$¢ z transponderami IMO Klasy A

Transpondery AIS $rédladowego musza by¢ zgodne z transponderami IMO klasy A, czyli musza odbieraé
i przetwarza¢ wszystkie komunikaty pochodzace z AIS IMO (zgodnie z ITU-R M.1371 oraz z wyjasnieniami
technicznymi IALA dotyczacymi ITU-R M.1371), jak tez komunikaty, o ktérych mowa w rozdziale 2.4
niniejszych specyfikacji technicznych.

Transpondery AlS $rédladowego nie muszg dysponowaé mozliwoscig nadawania DSC (tx) ani przekazywania
MKD, wymagana jest natomiast obstuga funkcji MKD oraz funkgji zarzadzania kanalami przez DSC. Produ-
cenci mogg wigc usungé odpowiedni sprzet i oprogramowanie z transponderéw klasy A.”;

11) dodaje si¢ rozdzial w brzmieniu:

.2.3.9. Homologacja typu

a)

b)

Urzadzenia AIS $rodladowego podlegaja homologacji typu zgodnie z niniejszymi specyfikacjami techniczny-
mi.”;

12) w rozdziale 2.4.1 wprowadza si¢ nastepujace zmiany:

tytul rozdzialu 2.4.1 otrzymuje brzmienie:

,2.4.1. Komunikat 1, 2, 3: meldowanie potozenia (ITU-R 1371)";

w tabeli 2.2 przedostatni wiersz otrzymuje brzmienie:

Parametr Liczba bitow Opis

,Stan komunikacyjny 19 Zob. ITU-R M.1371”

13) tytut rozdziatu 2.4.2 otrzymuje brzmienie:

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

a)

14) w rozdziale 2.4.3 wprowadza si¢ nastepujace zmiany:

tytul rozdzialu 2.4.3 otrzymuje brzmienie:

,2.4.3. Komunikat 23, Zadanie grupowe (ITU-R M.1371)";
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b) przed tabela 2.4 dodaje si¢ akapit w brzmieniu:

,Polecenie »zadanie grupowe« jest nadawane przez stacj¢ bazowa pracujaca jako jednostka kontrolujaca. Komu-
nikat ma zastosowanie do stacji przeno$nych znajdujacych si¢ w okre§lonym regionie, wedtug kryteriéw okre-
Slonych parametrami »Rodzaj statku i tadunku« lub »Rodzaj stacjic. Stacja odbiorcza uwzglednia wszystkie para-
metry sektora jednocze$nie. Kontroluje nastgpujace parametry pracy stacji przenodnej: tryb nadawania/odbioru,
czestotliwos¢ meldowania i dlugo$¢ ciszy.”;

¢) w tabeli 2.4 wiersze dziewiaty i dziesiaty otrzymuja brzmienie:

Parametr Liczba bitow Opis

,Rodzaj stacji 4 0 = wszystkie stacje przeno$ne (warto$¢ domyslna); 1
= tylko stacje przenos$ne klasy A; 2 = wszystkie stacje
przenosne klasy B; 3 = powietrzne stacje przeno$ne
SAR; 4 = tylko stacje przenosne »SO« klasy B; 5 =
pokladowe stacje przenosne »CS« klasy B (wylacznie
[EC62287); 6 = srédladowe drogi wodne; 7 do 9 =
do uzytku krajowego; 10 do 15 = do przyszlego
uzytku

Rodzaj statku i fadunku 8 0= wszystkie rodzaje (warto$¢ domyslna)

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

200...255 do przyszlego uzytku”

d) w tabeli 2.5 wiersze dziesiaty, jedenasty i dwunasty otrzymuja brzmienie:

Ustawienia czestotliwosci meldowa-

nia Czestotliwo$¢ meldowania dla komunikatu 18

.9 Nastepny w kolejnosci, krotszy okres meldowania
10 Nastepny w kolejnosci, dtuzszy okres meldowania
11 2 sekundy (nie dotyczy stacji »CS« klasy B)”

€) ostatnie zdanie otrzymuje brzmienie:
,Uwaga: Kiedy zostaje zawieszony tryb transmisji dwukanalowej (tzw. dual channel) na podstawie polecenia 1 lub
2 wydanego w trybie Tx/Rx, wymagana czgstotliwo$¢ meldowania utrzymywana jest przy uzyciu pozostalego
kanalu nadawczego.”;

15) tytul rozdziatlu 2.4.4 otrzymuje brzmienie:

,2.4.4. Komunikaty charakterystyczne dla AIS $rédladowego (ITU-R 1371)7%

16) w rozdziale 2.4.4.1 zdanie pierwsze otrzymuje brzmienie:
Jdentyfikatory funkcji dla AIS $rédladowego przydziela si¢ i stosuje zgodnie z zaleceniami ITU-R M.1371.%;
17) w rozdziale 2.4.4.2 wprowadza si¢ nastepujgce zmiany:

a) w tabeli 2.7 wiersze siodmy, 6smy, dziewiaty i jedenasty otrzymuja brzmienie:

Parametr Liczba bitéw Opis

,Dhugos¢ | kombinacja 13 1-8 000 (pozostatych nie stosuje si¢) dlugos¢ statkuf
kombinacji w 1/10 m, 0 = warto$¢ domy$lna;

Szeroko$¢ | kombinacja 10 1-1 000 (pozostalych nie stosuje si¢) szerokos$¢ statku/
kombinacji w 1/10 m; 0 = warto$¢ domyslna

Dane binarne

Rodzaj statku i konwoju 14 Numer klasyfikacji wg ERI: Rodzaj statku i konwoju,
wg dodatku E

Maksymalne biezace zanu- 11 1-2 000 (pozostalych nie stosuje si¢) zanurzenie
rzenie statyczne w 1/100m, 0 = warto$¢ domyslna = niewiadomy”
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b)

9

w tabeli 2.8 wiersz szesnasty otrzymuje brzmienie:

Parametr Liczba bitow Opis
,Maksymalna biezaca 12 0-4 000 (pozostalych nie stosuje si¢), w 1/100m, 0 =
wysoko$¢ statyczna statku warto$¢ domyslna = niewykorzystany”

Dane binarne

w tabeli 2.15 wiersze 6smy, dziesigty, dwunasty i czternasty otrzymuja brzmienie:

Parametr Liczba bitow Opis

,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 = wartos¢ domyslna (%)

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$¢ domyslna (%)

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$¢ domyslna (%)

Dane binarne

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 = wartoé¢ domyslna ()"

18) w dodatku A w definicjach wprowadza si¢ nastepujace zmiany:

a)

=

&

definicja ustug informacji rzecznej zachowuje w wersji polskiej dotychczasowe brzmienie:

,Ushugi informacji rzecznej (River Information Services, RIS)
Europejski projekt zharmonizowanych ustug informacji rzecznej stuzacych zarzadzaniu ruchem i transportem
w zegludze $rédladowej, wraz z interfejsami do innych form transportu.”;

definicja obszaru VTS otrzymuje brzmienie:

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

definicja informacji nawigacyjnych otrzymuje brzmienie:

JInformacje nawigacyjne

Informacje nawigacyjne oznaczaja informacje przekazywane kapitanom statkéw, majace poméc im w podej-
mowaniu decyzji nawigacyjnych. (Zrédlo: Wytyczne IALA VTS).”;

definicja taktycznych informacji o ruchu otrzymuje brzmienie:

Taktyczne informacje o ruchu (TTI)

Taktyczne informacje o ruchu oznaczajg informacje wplywajace na natychmiastowe decyzje podejmowane przez
kapitana lub operatora VTS odnoénie do biezacej sytuacji zeglugowej i najblizszego otoczenia. Taktyczny obraz
ruchu zawiera informacje na temat polozenia i wszystkich statkow wykrytych przez radar wyswietlane na
elektronicznej mapie nawigacyjnej oraz — o ile sa dostgpne — zewngtrzne informacje na temat ruchu, jak dane
pochodzace z systemu AIS. TTI sa dostgpne na pokladzie statku lub na ladzie, np. w centrum VTS. (Zrédto:
Wytyczne RIS).”;

definicja strategicznych informacji o ruchu otrzymuje brzmienie:

,Strategiczne informacje o ruchu (STI)

Strategiczne informacje o ruchu oznaczaja informacje wplywajace na $rednio- i dlugoterminowe decyzje uzyt-
kownikéw RIS. Strategiczny obraz ruchu przyczynia si¢ do wzrostu mozliwosci planowania decyzji w zwiazku
z bezpieczenstwem i wydajnoScia podrézy. Strategiczny obraz ruchu zostaje wypracowany w centrum RIS i jest



L 202/10

Dziennik Urzgdowy Unii Europejskiej

28.7.2012

o
=

=

19) w

a)

b)

9

dostarczany uzytkownikom na zgdanie. Uwzglednia on wszystkie stosowne statki znajdujace si¢ w danej strefie
RIS, wraz z ich charakterystyka, fadunkiem i polozeniem; informacje, przekazywane ustnie — droga radiows — lub
elektronicznie, s3 przechowywane w bazie danych i przedstawiane w formie tabeli lub na mapie elektroniczne;.
Strategicznych informacji o ruchu udziela centrum RIS/VTS lub biuro. (Zrédto: Wytyczne RIS).”;

definicja kontroli ruchu statkéw otrzymuje brzmienie:

~Monitorowanie ruchu statkéw

Monitorowanie ruchu statkdw oznacza dostarczanie waznych informacji na temat ruchu statkéw na danym
obszarze RIS. Dotyczy to identyfikatora statku, jego polozenia, (rodzaju przewozonego tadunku) i portu przezna-
czenia.

definicja operatora RIS otrzymuje brzmienie:

»Operator RIS

Osoba odpowiedzialna za wykonanie jednego zadania lub wigkszej liczby zadan skladajacych sie na ustugi
$wiadczone w ramach RIS.”;

definicja kierownika floty otrzymuje brzmienie:

,Kierownik floty

Osoba odpowiedzialna za planowanie i obserwacje biezacego (nawigacyjnego) statusu statkow poruszajacych si¢
lub pozostajacych pod wspdlnym dowddztwem lub nalezacych do jednego whasciciela.”;

definicja operatora centrum fagodzenia skutkéw katastrof otrzymuje brzmienie:

,Operator centrum tagodzenia skutkéw katastrof

Osoba odpowiedzialna za monitorowanie, kontrole i organizacje¢ bezpiecznego i sprawnego lagodzenia skutkéw
katastrof.”;

dodatku D wprowadza si¢ nastepujgce zmiany:
pkt D.1 otrzymuje brzmienie:

,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. Szczegblowy opis zdan dla interfejsu cyfrowego
znajduje si¢ w normie IEC 61162.

Niniejszy dodatek zawiera informacje uzyte w trakcie opracowywania AIS $rédladowego do wprowadzania
danych charakterystycznych dla zeglugi $rédladowej (patrz: »Poprawki do protokotu dla AIS $rédladowego«) do
pokladowej stacji AIS §rédladowego.”;

w pkt D.2 w zdaniu drugim ,proponuje” zast¢puje si¢ stowem ,stosuje”;

w pkt D.3 w zdaniu drugim stowo ,proponuje” zastepuje si¢ stowem ,stosuje”;

20) dodatek E otrzymuje brzmienie:

,Dodatek E

RODZAJE STATKOW WG ERI

Ponizsza tabela stuzy do zamiany rodzajéw statkéw wg klasyfikacji ONZ, ktére 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
\% 8 01 0 Motor freighter
\% 8 02 0 Motor tanker
\% 8 02 1 Motor tanker, liquid cargo, type N
\ 8 02 2 Motor tanker, liquid cargo, type C
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USEV/C Code Subdiv Name
4 02 3 Motor tanker, dry cargo
\% 03 0 Container vessel
\% 04 0 Gas tanker
C 05 0 Motor freighter, tug
C 06 0 Motor tanker, tug
C 07 0 Motor freighter with one or more ships alongside
C 08 0 Motor freighter with tanker
C 09 0 Motor freighter pushing one or more freighters
C 10 0 Motor freighter pushing at least one tank-ship
No 11 0 Tug, freighter
No 12 0 Tug, tanker
C 13 0 Tug, freighter, coupled
C 14 0 Tug, freighter/tanker, coupled
v 15 0 Freightbarge
\ 16 0 Tankbarge
\% 16 1 Tankbarge, liquid cargo, type N
\% 16 2 Tankbarge, liquid cargo, type C
\% 16 3 Tankbarge, dry cargo
v 17 0 Freightbarge with containers
\% 18 0 Tankbarge, gas
C 21 0 Pushtow, one cargo barge
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
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USEV/C Code Subdiv Name
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
\% 40 0 Tug, single
No 41 0 Tug, one or more tows
C 42 0 Tug, assisting a vessel or linked combination
\% 43 0 Pushboat, single
\% 44 0 Passenger ship, ferry, red cross ship, cruise ship
\ 44 1 Ferry
\% 44 2 Red Cross ship
\% 44 3 Cruise ship
\% 44 4 Passenger ship without accommodation
\% 45 0 Service vessel, police patrol, port services
\% 46 0 Vessel, work maintenance craft, floating derrick, cable-ship, buoy-ship, dred-

ge.
C 47 0 Object, towed, not otherwise specified.
\% 48 0 Fishing boat
v 49 0 Bunkership
\% 50 0 Barge, tanker, chemical
C 51 0 Object, not otherwise specified.
Extra codes for maritime means of transport

\% 50 0 General Cargo Vessel Maritime
\ 51 0 Unit Carrier Maritime
\ 52 0 Bulk Carrier Maritime
\% 53 0 Tanker
v 54 0 Liquefied gas tanker
\% 85 0 Craft, pleasure longer than 20 meters
\4 90 0 Fast ship
\4 91 0 Hydrofoil
\ 92 0 Catamaran Fast”
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