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ROZPORZADZENIE KOMISJI (WE) nr 415/2007

z dnia 13 marca 2007 r.

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
ustlug informacji rzecznej (RIS) na $rédladowych drogach wodnych we Wspdlnocie

KOMISJA WSPOLNOT EUROPEJSKICH,
uwzgledniajac Traktat ustanawiajacy Wspolnote Europejska,

uwzgledniajgc  dyrektywe 2005/44/WE Parlamentu Europej-
skiego i Rady z dnia 7 wrzesnia 2005 r. w sprawie zharmoni-
zowanych ustug informacji rzecznej (RIS) na $rédladowych
drogach wodnych we Wspdlnocie (1), w szczegélnosci jej art. 5,

a takze majac na uwadze, co nastepuje:

(1) Zgodnie z art. 1 ust. 2 dyrektywy 2005/44/WE RIS nalezy
wprowadzi¢ i dalej rozwijaé w sposéb zharmonizowany,
interoperacyjny i otwarty.

(2) Zgodnie z art. 5 dyrektywy 2005/44/WE nalezy okresli¢
specytikacje techniczne dotyczace systeméw kontroli ruchu
statkow.

(3)  Specyfikacje techniczne dotyczace systeméw 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 miedzynarodowe. Nalezy zapewni¢ ciaglos¢
z innymi uslugami zarzqdzania ruchem modalnym,
w szczeg6lnosci z zarzadzaniem ruchem statkow morskich
i z uslugami informacyjnymi.

(5) Dodatkowo nalezy uwzgledni¢ wyniki prac wykonanych
przez grupe ekspertow ds. systeméw kontroli ruchu
statkéw, skladajaca si¢ z przedstawicieli wlasciwych orga-
néw odpowiedzialnych za wprowadzenie tych systemdw,

ofigjalnych cztonkéw innych organéw rzadowych oraz
obserwatoréw z ramienia sektora.

(6) Specyfikacje techniczne bedace przedmiotem niniejszego
rozporzadzenia odpowiadaja obecnemu stanowi techniki.
Dos$wiadczenia uzyskane w trakcie wdrazania dyrektywy
2005/44/WE, jak réwniez przyszly postep techniczny
moga prowadzi¢ do konieczno$ci zmian specyfikacji
technicznych zgodnie z art. 5 ust. 2 dyrektywy 2005/44/
WE. Zmiany specyfikacji technicznych winny uwzgledniaé
wyniki prac wykonanych przez grupe ekspertéw ds.
systeméw kontroli ruchu statkéw.

(7)  Projekt specyfikacji technicznych zostal sprawdzony przez
Komitet, o ktérym mowa w art. 11 dyrektywy 2005/44/
WE.

8) Srodki uwzglednione w niniejszym rozporzadzeniu sa
zgodne z opinia Komitetu, o ktérym mowa w art. 11
dyrektywy 2005/44/WE,

PRZYJMUJE NINIEJSZE ROZPORZADZENIE:

Artykut 1

Niniejsze rozporzadzenie okresla specyfikacje techniczne doty-
czace systeméw kontroli ruchu statkéw w $rédladowym trans-
porcie wodnym. Specyfikacje techniczne zostaly przedstawione
w zalgczniku do niniejszego rozporzadzenia.

Artykut 2

Niniejsze rozporzadzenie wchodzi w zycie nastgpnego dnia po
jego opublikowaniu w Dzienniku Urzgdowym Unii Europejskiej.

Niniejsze rozporzadzenie wigze w calosci i jest bezposrednio stosowane we wszystkich

panstwach czlonkowskich.

Sporzadzono w Brukseli, dnia 13 marca 2007 r.

() Dz.U. L 255 z 30.9.2005, str. 152.

W imieniu Komisji
Jacques BARROT
Wiceprzewodniczgcy
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SKROTY

Al Application Identifier (Identyfikator aplikacji)

AIS Automatic Identification System (System automatycznego rozpoznawania statkow)

AI-IP Automatic Identification via Internet Protocol (Automatyczne rozpoznanie za posrednictwem
protokotu internetowego)

ADN/ADNR EuroEean Agreement concerning the International Carriage of Dangerous Goods by Inland Waterways|
on the Rhine (Europejskie porozumienie w sprawie miedzynarodowych przewozéw materialow
niebezpiecznych §rédladowymi drogami wodnymi/na Renie)

ASCII American Standard Code for Information Interchange (Standardowy amerykanski kod wymiany
informacji)

ATIS Automatic Transmitter Identification System (Automatyczny nadawczy system rozpoznania)

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

CCNR Central Commission for Navigation of the river Rhine (Centralna Komisja Zeglugi na Renie)

COoG Course Over Ground (Kurs nad dnem)

COMPRIS Consortium Operational Management Platform River Information Services (Konsorcyjna Platforma
Zarzadzania Operacyjnego RIS)

CSTDMA Carrier Sense Time Division Multiple Access (Technika wielokrotnego dostepu)

DAC Designated Area Code (Kod strefy)

DC Danube Commission (Komisja Dunaju)

DGNSS Differential GNSS (Techniki r6znicowe GNSS)

DSC Digital Selective Calling (Cyfrowy system selektywnego wywotania)

ECDIS Electronic Chart Display and Information System (System 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 meldunkéw)

ETA Estimated Time of Arrival (Przewidywany czas przybycia)

FI Functional Identifier (Identyfikator funkcyjny)

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

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

GNSS Global Navigation Satellite System (Globalny system nawigacji satelitarnej)

GPRS General Packet Radio Service (Pakietowa transmisja danych)

GPS Global Positioning System (Globalny system pozycjonowania)

GSM Global System for Mobile communication (Globalny system komunikacji bezprzewodowej)

GUI Graphical User Interface (Graficzny interfejs uzytkownika)

HDG Heading (Kurs rzeczywisty)

HSC High Speed Craft (Jednostki szybkie)

IAI International Application Identifier (Migdzynarodowy identyfikator aplikacji)

IANA Internet Assigned Numbers Authority (Internetowy organ rejestracyjny)

IALA International Association of Lighthouse Authorities (Migdzynarodowe Stowarzyszenie Stuzb
Oznakowania Nawigacyjnego)

ID Identifier (Identyfikator stosowany w wywolaniu DSC)

[EC International Electrotechnical Committee (Migdzynarodowy Komitet Elektrotechniczny)

IEEE Institute of Electrical and Electronics Engineers (Instytut Inzynieréw Elektrykéw i Elektronikow)
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IETF Internet Engineering Task Force (Grupa zadaniowa ds. inZynierii internetowej)

IMO International Maritime Organisation (Migdzynarodowa Organizacja Morska)

P Internet Protocol (Protokét internetowy)

ITU International Telecommunication Union (Migdzynarodowa Unia Telekomunikacyjna)

MKD Minimum Keyboard and Display (Minimalny system numeryczny MKD)

MID Maritime Identification Digits (Identyfikator morski)

MHz Megahertz (Megacycles per second) [Megaherc (megacykle na sekundg)]

MMSI Maritime Mobile Service Identifier (Identyfikator morskiej stuzby ruchomej)

OLR Overeen gekomen lage Rivierstand (reference water level in the Netherlands) [Overeen gekomen lage
Rivierstand (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)

RNW Regulierungs Niederwasser (granted water level during 94 % the year) [Regulierungs-Niederwasser
(gwarantowany poziom wod przez 94 % roku)]

ROT Rate Of Turn (Szybko§¢ zmiany kursu)

RTA Requested Time of Arrival (Wymagany czas przybycia)

SAR Search And Rescue (Poszukiwanie i ratowanie)

SOG Speed Over Ground (Predko$¢ nad dnem)

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

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

SQRT Square Root (Pierwiastek kwadratowy)

STI Strategic Traffic Image (Strategiczny obraz ruchu)

TDMA Time Division Multiple Access (Metoda dostgpu TDMA)

TTI Tactical Traffic Image (Taktyczny obraz ruchu)

UDP User Datagram Protocol (Datagramowy protokét uzytkownika)

UMTS Universal Mobile Telecommunications System (Uniwersalny system telekomunikacji ruchomej)

UN United Nations [Organizacja Narodéw Zjednoczonych (ONZ)]

UN/LOCODE United Nations Location Code (Kody portéw i innych lokalizacji)

UTC Universal Time Coordinated (Uniwersalny czas koordynowany)

VDL VHF Data Link (tacze danych VHF)

VHF Very High Frequency [Wysoka czgstotliwo$¢ (UKF)]

VTS Vessel Traffic Services (Stuzba kontroli ruchu statkow)

WGS-84 World Geodetic System from 1984 (Swiatowy system geodezyjny 1984)

WiFi Wireless Fidelity (IEEE 802.11 wireless networking standard) (Bezprzewodowa doktadno§¢ [IEEE
802.11 standardy budowy bezprzewodowych sieci komputerowych)]

WIG Wing in Ground (Pojazdy wykorzystujace dynamiczng poduszke powietrzna)
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1.1.

Zastosowanie systemu kontroli ruchu statkéw w zegludze $rédladowej

Wprowadzenie

Miedzynarodowa Organizacja Morska (IMO) wprowadzila do celéw nawigacji w zegludze morskiej system
automatycznego rozpoznawania statkéw (AIS). Wszystkie statki morskie odbywajace rejsy migdzynarodowe oraz
objete rozdzialem V konwencji SOLAS (Migdzynarodowa konwencja o bezpieczenistwie Zycia na morzu) muszg
zostaé wyposazone w AlS od korica 2004 r. W wytycznych dotyczacych planowania, wdrazania i praktycznego
wykorzystania ustug 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
$rédladowej wspoélgraly z juz istniejacymi normami, specyfikacjami technicznymi i procedurami dotyczacymi
zeglugi morskiej.

Do celéw zeglugi srédladowej nalezato opracowac specjalne specyfikacje techniczne dotyczace AIS $rédladowego,
w pelni zgodne z systemem AIS stworzonym przez IMO dla zeglugi morskiej oraz z obowiazujacymi normami
zeglugi $rédladowej.

W rozdziale 1 niniejszego dokumentu zostala przedstawiona specyfikacja funkcyjna zwigzana z kontrolg ruchu
statkéw na $rodladowych drogach wodnych. W rozdziale 2 opisano specyfikacje techniczng AIS $rédladowego
wraz z normami dotyczgcymi komunikatéw w kontroli ruchu na $rédlagdowych drogach wodnych. Definicje
ustug i funkgji zostaly przedstawione w Dodatku A: Definicje.

Celem niniejszego wprowadzenia jest sprecyzowanie wszelkich wymogéw funkcyjnych zwigzanych z kontrolg
ruchu statkéw na $rédladowych drogach wodnych.

Sporzadzony zostal przeglad obszaréw i uzytkownikoéw, a w szczegdélnoSci informacji wymaganych dla
poszczegdlnych obszaréw. Specyfikacje funkcyjne powstaly w oparciu o zasady nawigacji, rozmowy
przeprowadzone z ekspertami oraz posiadane do$wiadczenie.

Rozréznia si¢ trzy grupy informaciji:

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

— informacje cz¢Sciowo 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¢ rézne sposoby wymiany informacji:

—  w przypadku systeméw kontroli ruchu statkéw podawane s3 gléwnie informacje dynamiczne,

— elektroniczne formy skladania meldunkéw, jak poczta elektroniczna, stuza do przekazu informacji
czgsciowo dynamicznych,

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

Ponizej opisano szczegétowo informacje przekazywane przez systemy kontroli pomiedzy statkami oraz
pomiedzy statkami a ladem. Przedstawiono tez wymogi informacyjne dotyczace systeméw kontroli. Jednakze
w przypadku wigkszosci zadan konieczne jest podawanie dodatkowych danych, jak informacje geograficzne,
szczegdtowe informacje na temat fadunku statku, dane adresowe itp. Do tego celu stuza inne systemy przekazu
informagji.
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1.2

Zakres

W ponizszej tabeli przedstawiono obszary oméwione w niniejszym dokumencie. Obszary zostaly podzielone na

zadania, a dla kazdego zadania okreslono uzytkownika.

Tabela 1.1

Obszary, zadania i uzytkownicy

Obszar Zadanie

Uzytkownik

Czas $redni:

z wyprzedzeniem od kilku
minut do godziny

poza zasiggiem radaru pokla-
dowego

Nawigacja

Kapitan

Czas krotki:

z wyprzedzeniem do kilku
minut, w zasi¢gu radaru
pokladowego

Kapitan

Czas bardzo krotki:

z wyprzedzeniem od kilku
sekund do 1 minuty

Kapitan

Zarzadzanie ruchem | VTS
statkow

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

tagodzenie skutkéw
katastrof

Operator centrum lagodzenia skutkow Kkatastrof,
operator VTS, operator $luzy, operator mostu, kapitan,
kierownik statku, wlasciwy organ

Zarzadzanie trans- Planowanie rejsu

Kierownik statku, makler frachtujacy, kierownik floty,

portem operator terminali, kapitan, operator VTS, operator
$luzy, operator mostu, operator RIS
Logistyka transportu Kierownik floty, kierownik statku, nadawca, odbiorca,
spedytor
Zarzadzanie portem i termi- | Operator terminali, kierownik statku, spedytor, wladze
nalami portowe, wlasciwy organ
Zarzadzanie fadunkiem i flotg | Kierownik floty, nadawca, odbiorca, spedytor, makler
frachtujacy, kierownik statku
Realizacja Ruch transgraniczny Urzad cel, whaiciwy organ, kierownik statku

Bezpieczefistwo ruchu

Wiasciwy organ, kierownik statku (organy policyjne)

Oplaty za korzysta-
nie z portéw i drog
wodnych

Wiasciwy organ, kierownik statku, kierownik floty,
wladze wiasciwe dla drog wodnych

Informacje o torach | Informacje meteo

wodnych

Kapitan

Status sygnatu

Wiasciwy organ, kierownik statku, kierownik floty

Poziom wody

Wiasciwy organ, kierownik statku, kierownik floty,
kapitan

Ponizej przedstawiono szczegblows charakterystyke uzytkownikéw i informacji wymaganych w przypadku

kazdego obszaru i zadania.
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1.3.

Uwaga: Kolejnos$¢ przytaczania informacji wymaganych dla poszczegdlnych zadan nie ma zwigzku z ich waga.
W tabeli znajdujacej si¢ w ostatnim ustgpie niniejszego rozdziatu okreslono stopient doktadnosci wymaganej dla
poszczegdlnych informacii.

Nawigacja

System kontroli ruchu statkéw moze stuzy¢ do wspomagania aktywnej nawigacji na pokladzie.
Proces nawigacji mozna podzieli¢ na 3 etapy:

—  nawigagja, przewidywanie w czasie $rednim,

—  nawigacja, przewidywanie w czasie krétkim,

—  nawigacja, przewidywanie w czasie bardzo krétkim.

Wymogi dotyczace uzytkownikoéw sg rézne w przypadku poszczegdlnych etapow.

Nawigacja, przewidywanie w czasie Srednim

Przewidywanie w czasie Srednim oznacza obserwacjg i analiz¢ ruchu wodnego z wyprzedzeniem od kilku minut
do godziny. Kapitan rozwaza w tym czasie mozliwosci podplynigcia do, mijania i wyprzedzania innych statkéw.

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

Przekazywane sa ponizsze informacje:

—  Identyfikator statku

— Nazwa

—  Polozenie (biezace)

—  Predkos¢ nad dnem

—  Kurs nad dnem/kierunek

—  Port przeznaczenia/planowana trasa
—  Rodzaj statku lub kombinacji

—  Wymiary (dtugos$¢ i szerokos)

—  Liczba niebieskich stozkéw

—  Ewentualny fadunek

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

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

Nawigacja, przewidywanie w czasie krétkim

Przewidywanie w czasie krotkim stanowi etap decyzyjny w procesie nawigacji. Informacje dotyczace ruchu maja
wplyw na proces nawigacji, w tym na podejmowanie dziatan stuzacych uniknigciu ewentualnej kolizji. Na tym
etapie obserwuje si¢ inne statki znajdujace si¢ w bliskiej odleglosci. Przekazywane s3 ponizsze informacje:

—  Identyfikator statku

—  Nazwa
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—  Polozenie (biezace)

—  Predkos¢ nad dnem (z dokladnoscia do 1 km/h)
—  Kurs nad dnem/kierunek

—  Kurs rzeczywisty

—  Zamiar (niebieski znak)

—  Port przeznaczenia/planowana trasa

—  Rodzaj statku lub kombinagji

—  Wymiary (dlugo$¢ i szerokosc)

—  Liczba niebieskich stozkéw

—  Ewentualny fadunek

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

Biezgce informacje na temat potozenia, identyfikatora, nazwy, kierunku, predkosci nad dnem, kursu, kursu
rzeczywistego oraz zamiaru (niebieski znak) wymieniane sa w odstepach nie dluzszych niz 10 sekund. Dla
niektérych tras odpowiedni organ z gory ustala czestotliwos¢ aktualizacji danych (maksymalnie 2 ).

1.3.3.  Nawigacja, przewidywanie w czasie bardzo krotkim

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

—  Wzglednego polozenia

—  Wzglednego kursu rzeczywistego
—  Wzglednej predkosci

—  Wzglednego kata dryfu

—  Wzglednej predkosci zwrotu

Po uwzglednieniu powyzszych wymogéw okazuje si¢, ze na dzien dzisiejszy nie jest mozliwe korzystanie
z informacji pochodzacych z systeméw kontroli ruchu statkéw do celow przewidywania w czasie bardzo
krotkim.

1.4. Zarzgdzanie ruchem statkéw

Zarzadzanie ruchem statkéw obejmuje co najmniej ponizsze elementy:
—  Stuzbe kontroli ruchu statkéw
—  Planowanie pracy i obstugi Sluzy
—  Planowanie pracy i obstugi mostu
1.4.1.  Shuzba kontroli ruchu statkéw
W ramach stuzby kontroli ruchu statkow wyrézni¢ mozna szereg funkgji:

—  Uslugi informacyjne
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1.4.1.1.

1.4.1.2.

—  Wspomaganie nawigacji
—  Organizacje ruchu
Ponizej przedstawiono wymogi uzytkownikéw odnosnie informacji na temat ruchu statkéw.

Ustugi informacyjne

Swiadczenie ustug informagyjnych polega na nadawaniu informacji w okreslonych terminach i okreslonych
odstepach czasu, lub wedlug uznania centrum kontroli ruchu statkéw VTS lub na prosbe statku. Informacje takie
moga dotyczy¢ np.: polozenia, identyfikatora i zamiaru innych uczestnikéw ruchu, warunkéw panujacych na
drogach wodnych, zagrozen oraz innych czynnikéw mogacych mie¢ wplyw na statek.

Do celéw ustug informacyjnych konieczny jest wglad w ruch panujacy w sieci lub na odcinku toru wodnego. Na
informacje o ruchu skladajg sie takie dane statku, jak:

—  Identyfikator

— Nazwa

—  Polozenie (biezace)

—  Kurs nad dnem/kierunek

—  Ograniczenia obszaru sptawnego

—  Port przeznaczenia/planowana trasa

—  Rodzaj statku lub kombinacji

—  Wymiary (dtugo$¢ i szerokosd)

—  Liczba niebieskich stozkéw

—  Ewentualny fadunek

—  Liczba os6b znajdujacych si¢ na pokladzie (w razie wypadku)
—  Status nawigacyjny statku (kotwiczenie, cumowanie, zeglowanie, ograniczenie warunkami specjalnymi itp.)
Odpowiedni organ z gory ustala czestotliwos¢ aktualizacji danych.

Wspomaganie nawigacji

Wspomaganie nawigagi polega na informowaniu kierownika statku o trudnych warunkach nawigacyjnych lub
meteorologicznych oraz na udzielaniu pomocy w razie wystgpienia wad lub usterek. Usluge te $wiadczy sie
zazwyczaj na prosbe statku lub wedlug uznania VTS.

Operator VTS przekazuje informacje kapitanowi w oparciu o biezacy, szczegtowy obraz ruchu.
System kontroli ruchu dostarcza nastgpujacych informacji:

—  Identyfikator

— Nazwa

—  Polozenie (biezace)

—  Predkos¢ nad dnem

—  Kurs nad dnem/kierunek

—  Zamiar (niebieski znak)
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1.4.1.3.

1.4.2.

1.4.2.1.

—  Port przeznaczenia/planowana trasa

—  Rodzaj statku lub kombinagji

—  Wymiary (dtugo$¢ i szerokosc)

—  Zanurzenie

—  Wysokos¢ statku (w przypadku utrudnien)

—  Liczba niebieskich stozkow

—  Ewentualny fadunek

—  Status nawigacyjny statku (kotwiczenie, cumowanie, Zeglowanie, ograniczenie warunkami specjalnymi itp.)
Dodatkowo wymagane sa informacje geograficzne, Srodowiskowe oraz komunikaty dla kapitanow.

Biezgce informacje na temat identyfikatora, polozenia, kierunku, predkosci, kursu i zamiaru (niebieski znak)
wymieniane sg w sposéb ciggly (co 3 sekundy, niemal w czasie rzeczywistym lub w odstgpach czasu okreslonych
przez whasciwy organ).

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

Organizacja ruchu

Organizacja ruchu dotyczy kontroli operacyjnej ruchu oraz planowania przemieszczania si¢ statkéw w celu
uniknigcia zatoréw i niebezpiecznych sytuacji. Ustuga ta jest szczegdlnie wazna przy duzym natgzeniu ruchu lub
w sytuacjach, gdy transporty specjalne moga mie¢ wplyw na normalny ruch na drogach wodnych. W ramach
organizacji ruchu moze réwniez powsta¢ system roztadowywania ruchu iflub plany zeglugowe VTS. Dotyczylyby
one pierwszefstwa ruchu, przydzielania przestrzeni, obowiazkowego meldowania o ruchach wykonywanych na
obszarze VTS, wyznaczonych tras, ograniczen predkosci oraz innych $rodkéw, ktérych podjecie organ VTS
uznaltby za konieczne. Wymogi odnoénie do obrazu ruchu stuzacego do celéw organizacji ruchu sg takie same,
jak te przedstawione w ustepie 1.4.1.2 (Wspomaganie nawigacji).

Planowanie pracy i obstuga Sluzy

Ponizej przedstawiono procesy obstugi oraz dtugo- i Srednioterminowego planowania pracy $luzy.

Diugoterminowe planowanie pracy §luzy

Planowanie dlugoterminowe oznacza planowanie pracy $luzy na najblizsze kilka godzin lub najblizszy dzief.

W tym przypadku informacja o ruchu statkéw stuzy lepszemu okresleniu czasu oczekiwania i przeptywu przez
Sluzy, ktore to dane opieraja si¢ poczatkowo na danych statystycznych.

Informacje o ruchu wymagane do celéw dtugoterminowego planowania pracy $luzy:
—  Identyfikator

— Nazwa

—  Polozenie (biezace)

—  Kurs nad dnem/kierunek

—  Przewidywany czas przybycia do $luzy (ETA)

—  Wymagany czas przybycia do $luzy (RTA)
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—  Rodzaj statku lub kombinacji
—  Wymiary (dtugo$¢ i szerokos()
—  Zanurzenie
—  Wysoko§¢ statku
—  Liczba niebieskich stozkéw
—  Status nawigacyjny statku (kotwiczenie, cumowanie, zeglowanie, ograniczenie warunkami specjalnymi itp.)
Informacj¢ o ETA podaje si¢ na zadanie lub jesli przekroczone zostanie okreSlone przez wiasciwy organ
odstepstwo od pierwotnego czasu ETA. Czas RTA jest odpowiedzig na meldunek o ETA.
1.422. Srednioterminowe planowanie pracy $luzy

Planowanie $rednioterminowe oznacza planowanie pracy $luzy z wyprzedzeniem do 2 lub 4 cykKli.

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

Informagje o ruchu wymagane do celéw $rednioterminowego planowania pracy $luzy:

—  Identyfikator

—  Nazwa

—  Polozenie (biezace)

—  Kurs nad dnem/kierunek

—  Przewidywany czas przybycia do Sluzy (ETA)

—  Wymagany czas przybycia do $luzy (RTA)

—  Rodzaj statku lub kombinacji

—  Wymiary (dtugo$¢ i szerokos)

—  Liczba holownikéw

—  Zanurzenie

—  Wysoko§¢ statku

—  Liczba niebieskich stozkow

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

Informacj¢ o ETA podaje si¢ na zadanie lub jesli przekroczone zostanie okreSlone przez wiasciwy organ
odstepstwo od pierwotnego czasu ETA. Wszelkie inne informacje udzielane sa jednorazowo przy pierwszym
kontakcie lub na zadanie. Czas RTA jest odpowiedzig na meldunek o ETA.
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1.4.2.3.

1.4.3.

1.4.3.1.

Obstuga §luzy

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

W celu usprawnienia procesu przeprowadzania statkow przez $luz¢ wymagane sg ponizsze informagje:
—  Identyfikator

— Nazwa

—  Polozenie (biezace)

—  Predko$¢ nad dnem

—  Kurs nad dnem/kierunek

—  Rodzaj statku lub kombinagji

—  Liczba holownikéw

—  Wymiary (dlugo$¢ i szerokosé)

—  Zanurzenie

—  Wysokos¢ statku

—  Liczba niebieskich stozkéw

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

Biezace informacje na temat identyfikatora, polozenia, kierunku, predkosci i kursu wymieniane s3 w spos6b
ciagly lub w odstepach czasu okreslonych przez wlasciwy organ.

Planowanie pracy i obstuga mostu
Ponizej przedstawiono procesy obstugi oraz $rednio- i krétkoterminowego planowania pracy mostu.

Srednioterminowe planowanie pracy mostu

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

Informacje o ruchu wymagane do celéw $rednioterminowego planowania pracy mostu:
—  Identyfikator

—  Nazwa

—  Polozenie (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 (dtugo$¢ i szerokos()
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—  Wysoko§¢ statku
—  Status nawigacyjny statku (kotwiczenie, cumowanie, zeglowanie, ograniczenie warunkami specjalnymi itp.)
Informacj¢ o ETA i polozeniu podaje si¢ na zadanie lub jesli przekroczone zostanie okreslone przez wlasciwy
organ odstgpstwo od pierwotnego czasu ETA. Wszelkie inne informacje udziclane sa jednorazowo przy
pierwszym kontakcie lub na zadanie. Czas RTA jest odpowiedzig na meldunek o ETA.

1.4.3.2. Krétkoterminowe planowanie pracy mostu
W przypadku krétkoterminowego planowania pracy mostu podejmowane sg decyzje odno$nie do strategii
otwierania mostu.
Informacje o ruchu wymagane do celéw krotkoterminowego planowania pracy mostu:
—  Identyfikator
—  Nazwa
—  Polozenie (biezace)
—  Predkos¢ nad dnem
—  Kurs nad dnem/kierunek
—  Przewidywany czas przybycia do mostu (ETA)
—  Wymagany czas przybycia do mostu (RTA)
—  Rodzaj statku lub kombinacji
—  Wymiary (dtugo$¢ i szerokos)
—  Wysoko§¢ 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 odstepach czasu
okreslonych przez wiasciwy organ, np. co 5 minut. Informacj¢ o ETA i polozeniu podaje si¢ na zadanie lub jesli
przekroczone zostanie okreslone przez wlasciwy organ odstgpstwo od pierwotnego czasu ETA. Wszelkie inne
informacje udzielane sa jednorazowo przy pierwszym kontakcie lub na zadanie. Czas RTA jest odpowiedzig na
meldunek o ETA.

1.4.3.3. Obstuga mostu

Na tym etapie most jest otwierany i statek jest przezen przeprowadzany. W celu usprawnienia procesu wymagane
sa ponizsze informagje:

—  Identyfikator

— Nazwa

—  Polozenie (biezace)

—  Predkos¢ nad dnem

—  Kurs nad dnem/kierunek

—  Rodzaj statku lub kombinacji
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—  Wymiary (dtugo$¢ i szerokosc)
—  Wysokos¢ statku

Biezgce informacje na temat identyfikatora, potozenia, kierunku, predkosci i kursu wymieniane sa w sposob
ciagly lub w odstepach czasu okreslonych przez whasciwy organ.

1.5. Lagodzenie skutkéw katastrof

W tym przypadku lagodzenie skutkéw katastrof polega na podejmowaniu odpowiednich dziatan i udzielaniu
pomocy w razie wypadku. W celu usprawnienia tego procesu wymagane sa ponizsze informacje o ruchu:

—  Identyfikator

— Nazwa

—  Polozenie (biezace)

—  Kurs nad dnem/kierunek

—  Port przeznaczenia

—  Rodzaj statku lub kombinagji
—  Liczba niebieskich stozkéw
—  Ewentualny fadunek

—  Liczba 0s6b na pokladzie

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

1.6. Zarzadzanie transportem

Na powyzsza ustuge skladaja si¢ cztery rodzaje dziatan:
—  Planowanie rejsu

—  Logistyka transportu

—  Zarzadzanie portem i terminalami

—  Zarzadzanie fadunkami i flotg

1.6.1.  Planowanie rejsu

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

W tym celu potrzebne sg informacje na temat:

—  Polozenia (biezacego, wlasnego)

—  Predkosci nad dnem (wiasnej)

—  Portu przeznaczenia/planowanej trasy

—  Przewidywanego czasu przybycia do $luzy/mostu/nastgpnego sektora/terminala (ETA)

—  Wymaganego czasu przybycia do §luzy/mostu/nastgpnego sektora/terminala (RTA)
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—  Wymiaréw (dtugosci i szerokosci) (wlasnych)
—  Zanurzenia (wlasnego)

—  Wysokosci statku (wlasnej)

—  Ewentualnego fadunku

Informacje o ruchu podawane sg na zadanie lub w specjalnych okolicznosciach, jak w przypadku zmiany ETA lub
RTA.

1.6.2.  Logistyka transportu

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

Do tych celéw konieczne sa nastepujace informacje:

—  Identyfikator

—  Nazwa

—  Polozenie (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.

1.6.3.  Intermodalne zarzgdzanie portem i terminalami

Intermodalne zarzadzanie portem i terminalami dotyczy planowania zasobéw dostepnych w portach
i terminalach.

Do tego celu wymagane sg ponizsze informacje o ruchu:

—  Identyfikator

—  Nazwa

—  Polozenie (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 (dtugo$¢ i szerokos()

—  Liczba niebieskich stozkéw

—  Ewentualny fadunek

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

Kierownik portu i terminala zwraca si¢ z prosba o udzielenie informacji lub zezwala na automatyczne przesylanie

danych w okreslonych przypadkach.
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1.7.

Zarzgdzanie tadunkami i flotg

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

Do tego celu wymagane s3 nastgpujace informacje o ruchu:

—  Identyfikator

— Nazwa

—  Polozenie (biezace)

—  Kurs nad dnem/kierunek (w gére lub w dét rzeki)

—  Port przeznaczenia

—  Przewidywany czas przybycia do $luzy/mostu/portu przeznaczenia/terminala (ETA)
—  Wymagany czas przybycia do §luzy/mostu/portu przeznaczenia/terminala (RTA)
—  Wymiary (dtugo$¢ i szerokosc)

—  Ewentualny fadunek

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

Informacje s3 udzielane na zadanie zaladowcy lub wlasciciela statku, a takze wysylane w okreslonych
przypadkach.

Egzekwowanie przepiséw prawnych

Przedstawione ponizej zadanie dotyczy wylacznie towaréw niebezpiecznych, kontroli granicznych i kontroli
celnej.

Informacje pochodzace z systemu kontroli ruchu statkéw i stuzace do powyzszych celéw, 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 kombinagji

—  Liczba niebieskich stozkéw

—  Liczba 0s6b na pokladzie

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

Informacje o ruchu sg przekazywane wilasciwym organom na zadanie, w okreslonych punktach lub
w szczegblnych okoliczno$ciach, okreslonych przez odpowiedni organ.
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Oplaty za korzystanie z portéw i drég wodnych

Korzystanie z drég wodnych i portéw w Europie jest odplatne.

Do celéw odpowiednich procedur wymagane s3 nastgpujace informacje:
—  Identyfikator

— Nazwa

—  Polozenie

—  Port przeznaczenia/planowana trasa

—  Rodzaj statku lub kombinacji

—  Wymiary (dtugo$¢ i szerokosd)

—  Zanurzenie

Informacje o ruchu podawane s3 na Zzadanie, a takze w okreslonych punktach wyznaczonych przez wiladze
wlasciwe dla danego portu lub drogi wodnej.

Informacje o torach wodnych

Trzy ustugi dotycza informacji o torach wodnych:

—  Ostrzezenia pogodowe w przypadku ekstremalnych warunkéw meteorologicznych
—  Status sygnalu

—  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 ujednolicenie ostrzezen pogodowych. W ramach tego projektu zostaly opracowane jednolite
symbole ostrzezen meteorologicznych stuzace do nadawania wiadomosci w $rodladowym systemie ECDIS.

System EMMA nie stuzy do ciaglego podawania informacji pogodowych, a jedynie do ostrzegania o trudnych
warunkach meteorologicznych. Ostrzezenia s3 nadawane dla poszczegdlnych regiondw.

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

Wymagane s3 nastgpujace informacje:

—  Data rozpoczgcia okresu obowigzywania

—  Data wygasniecia (nieokreslona: 99999999)

—  Godzina rozpoczecia okresu obowigzywania

—  Godzina wygasnigcia

—  Wspblrzedne poczatku i konica toru wodnego (2x)
—  Rodzaj ostrzezenia pogodowego (patrz: dodatek B)

—  Warto$¢ minimalna
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—  Warto§¢ maksymalna

—  Klasyfikacja ostrzezenia

—  Kierunek wiatru (patrz: dodatek B)

Powyzsze informacje podawane sg tylko w przypadku ekstremalnych warunkéw pogodowych.

Status sygnatu

Systemy kontroli ruchu statkéw moga stuzy¢ do przekazywania informacji na temat stanu sygnalizacji $wietlnej
w zegludze $rédladowej. Informacje te dotycza:

—  Polozenia sygnatu

—  Rodzaju sygnatu (pojedyncze $wiatlo, dwa $wiatla, ,Wahrschau” itp.);
—  Kierunku oddziatywania

—  Biezacego statusu sygnatu

Przykladowe sygnaly zostaly przedstawione w dodatku C.

Przekaz informacji nalezy ograniczy¢ do okreslonej strefy.

Poziom wody

Systemy kontroli ruchu statkéw moga stuzy¢ do przekazywania informacji na temat (biezacego) poziomu wody:
Przekazywane informacje dotycza:

—  Stacji pomiarowej

—  Wysokosci zwierciadta wody

Informacje sg przekazywane w regularnych odstepach czasu lub na zadanie.

Wnioski
W ramach specyfikacji funkcyjnej przedstawione zostaly potrzeby uzytkownikéw i wymagania w zakresie

informacji dla kazdego obszaru. Systemy kontroli ruchu statkéw stluza gtéwnie do wymiany informacji
dynamicznych.

W tabeli 1.2 przedstawiono dokladno$¢, z jaka nalezy podawaé informacje dynamiczne dotyczgce zadan
opisanych w niniejszym rozdziale.

Tabela 1.2

Wymagana dokladno$¢ danych dynamicznych

Wymagana dokladnos¢ Polozenie Pr@dé{r?j;nad Klégsenmad Kur;{szt;czy—
Nawigacja — planowanie $rednioterminowe | 15-100 m 1-5 km/h — —
Nawigacja — planowanie krétkoterminowe | 10 m (1) 1 km/h 50 50
VTS informagje o ruchu statkéw 100 m — 1 km — — —
VTS wspomaganie nawigacji 10 m (") 1 km/h 50 5°
VTS organizacja ruchu 10 m (7) 1 km/h 50 50
Dlugoterminowe planowanie pracy $luzy 100 m — 1 km 1 km/h — —
Srednioterminowe planowanie pracy Sluzy | 100 m 0,5 km/h — —
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0

Wymagana dokladnosé Polozenie PredkosC nad | - Kurs nad Kur;;fyczy-

Obstuga $luzy 1m 0,5 km/h 30 —
Srednioterminowe planowanie pracy 100 m — 1 km 1 km/h — —
mostu

Krétkoterminowe planowanie pracy mostu | 100 m 0,5 km/h — —
Obstuga mostu 1m 0,5 km/h 30 —
Planowanie rejsu 15-100 m — — —
Logistyka transportu 100 m - 1 km — — —
Zarzadzanie portem i terminalami 100 m - 1 km — — —
Zarzgdzanie fadunkami i flota 100 m - 1 km — — —
Lagodzenie skutkow katastrof 100 m — — —
Egzekwowanie przepisow prawnych 100 m — 1 km — — —
Oplaty za korzystanie z portéw i drog 100 m — 1 km — — —
wodnych

() Dodatkowo nalezy spelni¢ wymagania rezolu(:f(i IMO A.915 (22) w odniesieniu do integralnosci, dostepnosci i cigglosci
informacji na temat dokladnego poltozenia statku na wodach $rédlgdowych.

Specyfikacje techniczne dotyczace AIS $rédladowego
Wprowadzenie

Migdzynarodowa Organizacja Morska (IMO) wprowadzita do celéw zeglugi morskiej system automatycznego
rozpoznawania statkéw (AIS). Wszystkie statki morskie odbywajace rejsy migdzynarodowe oraz objete
rozdzialem V konwencji SOLAS (Migdzynarodowa konwencja o bezpieczefistwie Zycia na morzu) musza od
konca 2004 r. by¢ wyposazone w AlS.

Parlament Europejski i Rada przyjely dyrektywe 2002/59/WE () ustanawiajaca wspdlnotowy system
monitorowania i informacji o ruchu statkéw dla statkéw morskich przewozacych towary niebezpieczne
i zanieczyszczajace, wykorzystujacy system AIS do celu meldowania i monitorowania.

Technologia AIS znajduje rowniez zastosowanie w automatycznym rozpoznawaniu i kontroli ruchu statkéw na
§rédladowych drogach wodnych. Szczegdlnie rezultaty osiagane przez AIS w zakresie rozpoznawania w czasie
rzeczywistym oraz dostepnos¢ ogélnos§wiatowych norm i wytycznych sa pomocne przy ochronie bezpieczenstwa
na drogach wodnych.

Do celow zeglugi $rodladowej nalezy opracowal specjalne specyfikacje techniczne dotyczace $rodladowego
systemu automatycznego rozpoznawania statkow (AIS $rodladowe), w pelni zgodne z morskim systemem AIS
stworzonym przez IMO oraz z obowiazujacymi specyfikacjami technicznymi zeglugi srédladowej.

Zgodno$¢ AlS §rédladowego z AIS IMO SOLAS pozwala na bezposrednig wymiang informacji pomigdzy
statkami morskimi a §rédladowymi, ktére poruszajg si¢ w strefach o ruchu mieszanym.

System AIS stosowany do celéw automatycznego rozpoznawania i kontroli ruchéw statkéw w zegludze
srodlagdowej posiada nastepujace cechy:

AIS

—  stanowi wprowadzony przez IMO system nawigacji morskiej, ktory musza posiadaé 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 bezpieczefistwa spelniajacy wysokie wymagania w zakresie dostepnosci, ciaglosci
i niezawodnosci,

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



L 105/56

Dziennik Urzgdowy Unii Europejskiej

23.4.2007

2.2.

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

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

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

—  uzyskal certyfikat jako system sluzacy poprawie bezpieczeristwa zeglugi,

—  jest interoperacyjny.

Celem niniejszego dokumentu jest okreslenie wszelkich wymogéw funkcyjnych, poprawek oraz rozszerzen
istniejacego AIS morskiego, niezbednych do stworzenia AIS $rédladowego do uzytku Zeglugi $rodladowej.

Zakres

System automatycznego rozpoznawania statkow (AIS) stanowi poktadowy system radiowego przekazu danych
statycznych, dynamicznych oraz danych dotyczacych rejsu pomiedzy wyposazonymi w ten system statkami oraz
statkami a stacjami brzegowymi. Pokladowe urzadzenia AIS nadaja w regularnych odstgpach czasu informacje na
temat identyfikatora statku, potozenia itp. Dzigki tym danym stacje AIS znajdujace si¢ na innych statkach lub na
ladzie moga, za pomoca odpowiednich wyswietlaczy, jak np. radar czy ECDIS $rédladowy, automatycznie
lokalizowa¢, identyfikowal i $ledzi¢ statki wyposazone w system AIS. System AIS ma na celu poprawe
bezpieczenistwa zeglugi — dzigki bezposredniemu przekazowi informacji pomigdzy statkami, jak tez usprawnienie
proceséw kontroli ruchu statkéw (VTS), kontrolowania ruchu statkéw oraz usuwania skutkéw katastrof.

Rozréznia si¢ kilka rodzajéw stacji AIS:

a)  stacje przenos$ne klasy A, do uzytku przez wszystkie statki morskie objgte rozdzialem V konwencji SOLAS;

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

¢)  wersje urzadzen klasy A posiadajace wszystkie funkcje odpowiednie dla tej klasy na poziomie VDL oraz
rozne funkcje dodatkowe. Moga by¢ stosowane na wszystkich statkach nie objetych wymogami IMO (jak
holowniki, fodzie pilotowe, statki $rédladowe, w niniejszym dokumencie zwane AIS $rédladowymi);

d)  stacje bazowe, w tym stacje brzegowe z simpleksowym i dupleksowym wzmacniakiem.

Rozrdznia si¢ nastepujace tryby przekazu informacji:

e)  statek do statku: wszystkie statki wyposazone w system AIS s3g w stanie odbiera¢ informacje statyczne
i dynamiczne pochodzace od innych statkéw réwniez wyposazonych w ten system i znajdujacych si¢
w granicach zasiggu radiowego;

f)  statek do brzegu: informacje pochodzace ze statkéw wyposazonych w system AIS moga by¢ réwniez
odbierane przez stacje bazowe AIS podiaczone do centrum RIS, gdzie generowany jest obraz ruchu
(TTI iflub STI);

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

AlS jest systemem autonomicznym, korzystajgcym z metod dostgpu SOTDMA, dzigki czemu nie potrzebuije stacji
gléwnej. Protokét radiowy zostal zaprojektowany w taki sposob, aby stacje pokladowe mogly funkcjonowaé
autonomicznie i samodzielnie, wymieniajac si¢ parametrami dostgpu do lacza. Czas zostal podzielony na okresy
jednominutowe z 2,250 przydziatami czasowymi w kazdym kanale radiowym zsynchronizowane w czasie GNSS
UTC. Aby uzyska¢ dostep do kanatu radiowego uzytkownicy wybieraja wolne przydzialy czasowe, majac na
uwadze przyszle wykorzystanie przydziatéw przez inne stacje. Nie ma potrzeby tworzenia centralnego systemu
kontrolujacego wykorzystanie przydzialéw czasowych.
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Stacja AIS $rédladowego sklada si¢ z ponizszych elementéw:

h)  terminala nadawczo-odbiorczego VHF (1 nadajnik/2 odbiorniki),
i) odbiornika GNSS,

j)  procesora.

Uniwersalna pokladowa stacja AIS $rédladowego, zdefiniowana przez IMO, ITU i IEC oraz zalecana do uzytku
w zegludze $rédladowej, wykorzystuje metode dostepu (SOTDMA) w pasmie morskim VHE. AIS odbiera na
migdzynarodowych czestotliwo$ciach VHE: AIS 1 (161,975 MHz) i AIS 2 (162,025 MHz), moze tez by¢
przelaczany na inne czgstotliwosci w pasmie VHF.

Do celéw zeglugi Srodladowej konieczne jest stworzenie tzw. AIS $rédladowego, z zachowaniem zgodnosci z AIS
morskim opracowanym przez IMO.

Systemy kontroli ruchu statkéw w Zegludze $rodladowej musza by¢ zgodne z AIS morskim stworzonym przez
IMO. Oznacza to, ze przesylane wiadomosci powinny zawiera¢ nastepujace dane:

k)  informacje statyczne, jak: oficjalny numer statku, sygnal wywolania, nazwa i rodzaj statku;
)  informacje dynamiczne, jak: polozenie statku z podaniem stopnia dokladnosci i zgodnosci;

m) informacje dotyczace rejsu, jak: dugosc i szeroko$¢ kombinacji statkéw, niebezpieczny tadunek znajdujacy
si¢ na pokladzie;

n) informacje charakterystyczne dla zeglugi Srédladowej, jak: liczba niebieskich stozkéw/$wiatel 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 czestotliwo$cig wlasciwa dla trybu SOLAS lub dla trybu $rédladowego. W przypadku trybu $rédladowego
czestotliwos$¢ taka waha sie miedzy 2 sekundami a 10 minutami. Dla statkéw zakotwiczonych zaleca si¢
aktualizowanie danych w odstepach co kilka minut lub jeli jaka$ informacja ulegnie zmianie.

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

Wymagania funkcyjne
Ogdlne wymogi dla AIS $rodlgdowego

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

AIS $rédladowy spelnia najwazniejsze funkcje AIS IMO SOLAS, a jednoczesnie specyficzne wymogi zeglugi
srédladowej.

AlS $rodladowy jest zgodny z AIS IMO SOLAS i pozwala na bezposrednia wymiang danych pomigdzy statkami
morskimi a §rédladowymi plywajacymi po strefach o ruchu mieszanym.

Ponizej przedstawiono uzupehniajace lub dodatkowe wymogi dla AIS $rédladowego, ktore odrdzniaja ten system
od AIS IMO SOLAS
Tres¢ informacji

Ogolnie rzecz biorac, AlS $rodladowy stuzy wylacznie do przekazu informacji zwigzanych z kontrolg ruchu
statkow i bezpieczenstwem zeglugi. W zwiazku z tym przekazywane komunikaty powinny zawiera¢ nastepujace
dane:

Pozycje, przy ktérych umieszczono znak ,*”, s rézne dla statkéw $rodladowych i morskich.
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2.3.2.2.

Statyczne informacje o statku

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

Nalezy tez poda¢ informacje statyczne charakterystyczne dla statkéw $rodladowych.

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

Identyfikator uzytkownika (MMSI)

(Jak dla AIS IMO)

Nazwa statku

(Jak dla AIS IMO)

Sygnal wywolania

(Jak dla AIS IMO)

Numer IMO *

(Dla AIS IMO/niedostg¢pny dla statkéw $rodladowych)

Rodzaj statku i fadunku *

Dla AIS IMO[zmieniony dla AIS $rédladowego)

Calkowita dtugo$¢ (z dokladnoscig do decymetréw) *

Calkowita szerokos¢ (z dokladnoscia do decymetrow)

( [
(Dla AIS IMO/zmieniona dla AIS $rédladowego)
(Dla AIS IMO/zmieniona dla AIS $rédladowego)

Identyfikator statku (ENI)

(Dla AIS $rodladowego)

Rodzaj statku lub kombinacji (ERI)

(Dla AIS $rédladowego)

Ewentualny tadunek

(Dla AIS $rédladowego)

Dynamiczne informacje o statku

Dynamiczne informacje o statku majg, o ile to mozliwe, takie same parametry i takg samg strukture w przypadku
statkow $rodladowych i morskich. Nieuzywane parametry nalezy zaznaczy¢ jako ,niedostepne”.

Nalezy tez poda¢ informacje dynamiczne charakterystyczne dla statkéw $rédladowych.

Dynamiczne informagcje o statku sa podawane niezaleznie przez dany statek lub udzielane na Zadanie.

Potozenie (WGS 84)

(Jak dla AIS IMO

Predko$¢ nad dnem * (informacje jakosciowe) *

(Jak dla AIS IMO

Kurs nad dnem (informacje jako$ciowe) *

(Jak dla AIS IMO

Kurs rzeczywisty (informacje jakosciowe) *

Szybko$¢ zmiany kursu

(Jak dla AIS IMO

Dokladnos¢ polozenia (GNSS/DGNSS)

(Jak dla AIS IMO

Czas urzadzenia do elektronicznego ustalania poloze-
nia

)
)
)
(Jak dla AIS IMO)
)
)
)

(Jak dla AIS IMO

Status nawigacyjny

(Jak dla AIS IMO)

Zestaw niebieskich znakéw

(Dla AIS srédladowego/bity krajowe jak dla AIS IMO)

Jako$¢ informacji o predkosci

(Dla AIS $rédladowego/z czujnika pokladowego lub
GNSS)

Jakos¢ informacji o kursie

(Dla AIS srédladowego/z czujnika pokladowego lub
GNSS)

Jakos¢ informadji o kursie rzeczywistym

(Dla AIS $rédladowego|z czujnika certyfikowanego
(np. gyro) lub niecertyfikowanego)
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Informacje o rejsie

Informagje o rejsie maja, o ile to mozliwe, takie same parametry i takg samg struktur¢ w przypadku statkéw
$rédladowych i morskich. Nieuzywane parametry nalezy zaznaczy¢ jako ,niedostgpne”.

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

Informagje o rejsie sa podawane niezaleznie przez dany statek lub udzielane na zadanie.

Port docelowy (kod lokalizacji ERI) (Jak dla AIS IMO)

Kategoria niebezpiecznego tadunku (Jak dla AIS IMO)

Maksymalne biezace zanurzenie statyczne * (Jak dla AIS IMO)

Przewidywany czas przybycia (Jak dla AIS IMO)

Maksymalne biezgce zanurzenie statyczne * (Dla AIS IMO/zmieniony dla AIS $rodladowego)
Klasyfikacja niebezpiecznego tadunku (Dla AIS $rédlagdowego)

Informacje o zarzadzaniu ruchem

Informacje o zarzadzaniu ruchem dotycza wylacznie zeglugi $rédladowej i sa przekazywane w miare
koniecznosci lub na zadanie, do lub ze statkéw $rodladowych.

Przewidywany czas przybycia do $luzy/mostu/terminala

Informacje na temat przewidywanego czasu przybycia do $luzy/mostu/terminala s3 przekazywane w formie
zaadresowanych wiadomosci ze statku na brzeg.

Identyfikator §luzy/mostu/terminala (UN/LOCODE) (Dla AIS $rédladowego)
Przewidywany czas przybycia do $luzy/mostu/terminala (Dla AIS $rédladowego)
Liczba holownikéw (Dla AIS $rédladowego)
Wysoko$¢ statku (Dla AIS $rédlagdowego)

Wymagany czas przybycia do $luzy/mostu/terminala

Informacje na temat wymaganego czasu przybycia do Sluzy/mostufterminala s3 przekazywane w formie
zaadresowanych wiadomosci z brzegu na statek.

Identyfikator §luzy/mostu/terminala (UN/LOCODE) (Dla AIS $rédladowego)

Wymagany czas przybycia do §luzy/mostu/terminala (Dla AIS $rédladowego)

Liczba oséb na pokladzie

Zaleca sig, aby informacje na temat liczby oséb na pokladzie przekazywaé na zadanie lub w razie zajscia
zdarzenia w formie zaadresowanych wiadomosci ze statku na brzeg.

Calkowita liczba os6b (Jak dla AIS IMO)

Liczba czlonkéw zatogi (Dla AIS $rédlagdowego)
Liczba pasazerow (Dla AIS $rodladowego)
Liczba personelu pokladowego (Dla AIS $rédladowego)
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Status sygnaltu

Informacje na temat statusu sygnatu przekazuje si¢ w formie komunikatu nadawanego z brzegu na statek.

Polozenie sygnatu (WGS84) (Dla AIS $rodladowego)
Forma sygnatu (Dla AIS $rodladowego)
Status sygnalu $wietlnego (Dla AIS srédlagdowego)

Ostrzezenia EMMA

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

Lokalne ostrzezenia pogodowe (Dla AIS $rédladowego)

Poziomy wody

Informacje na temat pozioméw wody przekazuje si¢ w formie komunikatu nadawanego z brzegu na statek

Lokalne informacje na temat pozioméw wody (Dla AIS $rodladowego)

Komunikaty dotyczjce bezpieczenstwa

Komunikaty dotyczace bezpieczefistwa sg przekazywane w razie potrzeby, w formie wiadomosci adresowanych
lub nadawanych.

Czestotliwo$¢ przesylania informacji

Réznego rodzaju informacje sa przesytane w roznych odstgpach czasu.

W przypadku statkéw poruszajacych si¢ po wodach $rédladowych aktualizacja informacji dynamicznych moze
si¢ odbywaé z czestotliwo$cig wlasciwg dla trybu SOLAS lub trybu $rddladowego. Dla trybu $rédladowego
czestotliwos¢ ta waha si¢ migdzy 2 sekundami a 10 minutami. W strefach o ruchu mieszanym, jak na przyklad
w portach morskich, powinna istnie¢ mozliwo$¢ zmniejszenia czgstotliwosci wymiany informacji dynamicznych
przez odpowiedni organ, tak aby zostala zachowana réwnowaga pomiedzy statkami §rédladowymi a morskimi.
Czgstotliwo$¢ meldowania bedzie zmieniana na podstawie polecen 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 przelaczanie na podstawie polecenia wydanego przez system pokladowy). W przypadku
informacji statycznych oraz dotyczacych rejsu zaleca si¢ meldowanie w odstepach kilkuminutowych, na zadanie
lub w przypadku zmiany danych.

Stosuje si¢ ponizsze czgstotliwosci meldowania:

Statyczne informacje o statku Co 6 minut, w przypadku zmiany danych lub na zgdanie

Dynamiczne informacje o statku W zaleznosci od statusu nawigacyjnego — czy statek jest objety konwencja
SOLAS (warto$¢ domyslna), czy tez ptywa po wodach $rodladowych, por.
tabela 2.1

Informacje o rejsie Co 6 minut, w przypadku zmiany danych lub na zadanie

Informacje o zarzadzaniu ruchem W razie potrzeby (zgodnie z ustaleniami odpowiedniego organu)

Komunikaty dotyczace bezpieczenstwaW razie potrzeby

zeglugi

Tabela 2.1

Czestotliwo$¢ aktualizacji dynamicznych informacji o statku

Nominalna czgstotliwo$¢ meldowa-

Dynamiczne warunki statku nia

Statek ,zakotwiczony”, poruszajacy sie z predkoscia nie wieksza niz 3 wezly | 3 minuty ()

Statek ,zakotwiczony”, poruszajacy si¢ z predkoscig wigksza niz 3 wezly 10 sekund (1)

Statek objety konwencja SOLAS, poruszajacy sie z predkoscig 0-14 weztow | 10 sekund (1)
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Nominalna czestotliwo$¢ meldowa-

Dynamiczne warunki statku nia

Statek objety konwencja SOLAS, poruszajacy si¢ z predkoscig 0-14 weztéw, | 3 1/3 sekundy ()
kurs zmienny

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

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

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

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

Statek plywajacy po wodach $rédladowych (3) od 2 sekund do 10 minut

(") W przypadku semafora (por. ITU-R M.1371-1, zalacznik 2, § 3.1.1.4), czestotliwos¢ meldowania zwigksza si¢ do co 2
sekumf)?(por. ITU-R M.1371-1, zalacznik 2, § 3.1.3.3.2).
() Zmieniana przez wlasciwy organ za pomocg komunikatu nr 23 po wplynigciu statku na wody $rédlagdowe.

Platforma technologiczna

Rozwigzania techniczne wykorzystane w AIS $rédladowym opieraja si¢ na tych samych normach, jak
w przypadku AIS IMO SOLAS (ITU-R M.1371-1, IEC 61993-2).

Jako platforme AIS $rodladowego zaleca si¢ $rodladowe wersje przenosnych 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 zapewniajg one takich samych efektéw, jak sprzet klasy A lub ,SO” B. Urzadzenia
,CS” nie gwarantuja udanego przekazu danych droga radiowa, ani nie umozliwiajg przesytania komunikatéw
wymaganych dla AIS §rédladowego przedstawionych w niniejszej specyfikacji technicznej.

Dopdki urzadzenia ,SO” klasy B sa niedostepne, stosuje si¢ wersje urzadzen klasy A dostosowane do potrzeb

zeglugi $rédladowej, zgodnie z rozporzadzeniem IMO SOLAS.

Zgodno$¢ z transponderami IMO klasy A

Transpondery AIS $rodladowego musza by¢ zgodne z transponderami IMO klasy A, czyli musza odbieraé
i przetwarza¢ wszystkie komunikaty pochodzace z AIS IMO (zgodnie z ITU-R M.1317-1 oraz wyjasnieniami
technicznymi TALA dotyczacymi ITU-R M.1371-1), jak tez komunikaty, o ktérych mowa w rozdziale 2.4
niniejszych specyfikacji.

Transpondery AIS $rédladowego nie wymagaja MKD ani DSC (tx), producenci moga wigc usunaé dany sprzet

i oprogramowanie z transponderéw klasy A.

Unikalny identyfikator

Transpondery AIS $rodladowego powinny posiadaé swoje unikalne identyfikatory MMSI (identyfikatory dla

sprzgtu radiowego), tak aby zachowywaly zgodnos¢ ze statkami morskimi.

Identyfikatory aplikagji dla komunikatéw nadawanych w systemie AIS srédlgdowym

W zegludze $rodladowej stosuje si¢ specjalne rodzaje komunikatow.

Na komunikaty te skfadaja si¢: dane typowe dla AIS (identyfikatory komunikatu, wskaznik powtdrzen,
identyfikator zrédta i miejsca docelowego), identyfikator aplikacji (Al = DAC + Fl) oraz tre$¢ komunikatu (rézna
dhugos¢, mieszczaca si¢ w ustalonej gornej granicy).
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Szesnastobitowy identyfikator aplikacji (Al = DAC + Fl) sklada si¢ z:
dziesigciobitowego kodu strefy (DAC): migdzynarodowego (DAC =1) lub krajowego (DAC > 1)
sze$ciobitowego identyfikatora funkcji (FI) — 64 unikalne, wlasciwe dla aplikacji komunikaty.
W przypadku komunikatéw nadawanych w systemie AIS $rédladowym stosuje si¢ kod DAC ,,200".

Wymogi dotyczgce aplikacji

Konieczna jest mozliwo$¢ wprowadzania i wySwietlania komunikatéw AIS $rédladowego (zapisanych w kodzie
dwojkowym). Do tego celu stuzy aplikacja (najlepiej GUI zdolne do l3czenia si¢ z transponderem AIS), na
poziomie interfejsu prezentacji (PI) lub w samym transponderze. Na tym poziomie dokonuje si¢ tez ewentualnego
przeliczania jednostek (np. weztow na km/h) oraz podaje si¢ informacje dotyczace wszystkich kodéw ERI
(lokalizacja, rodzaj statku).

Dodatkowo transponder lub wiasciwa aplikacja powinny stuzy¢ do przechowywania w pamigci wewnetrznej
danych statycznych typowych dla zeglugi srodladowej, tak aby przerwy w dostawie pradu nie powodowaly ich
utraty.

W celu zaprogramowania danych szczegdlnych w Dodatku D: ,Proponowane zdania dla interfejsu cyfrowego
w systemie AlS $rédladowym” zostaly podane przykladowe zdania do wprowadzania danych dotyczacych zeglugi
$rodladowej do transponderow.

Sprzet AIS $rodladowego powinien posiadaé przynajmniej zewnetrzny interfejs RTCM SC 104 stuzacy do
wprowadzania informacji DGNSS.

Zmiany w protokole dla AIS $rédladowego

Komunikat 1, 2, 3: meldowanie potozenia (ITU-R 1371-1, § 3.3.8.2.1)

Tabela 2.2

Meldowanie polozenia

Liczba .
Parametr bitow Opis

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

nikatu

Wskaznik powto- 2 Wzmacniak podaje, ile razy informacja zostala powtérzona.

rzen Warto$¢ domyslna = 0; 3 = wigcej nie powtarzad

Identyfikator uzyt- 30 Numer MMSI

kownika (MMSI)

Status nawigacyjny 4 0 = w ruchu, wlaczony silnik; 1 = kotwiczenie; 2 = nie dowodzony;
3 = ograniczona sterowno$¢; 4 = statek ograniczony przez wlasne
zanurzenie;

5 = cumowanie; 6 = na mieliZnie; 7 = poléw ryb; 8 = under way sailing

9 = zarezerwowany do celéw przysztych zmian statusu nawigacyjnego dla
HSC; 10 = zarezerwowany do celéw przyszlych zmian statusu nawigacyjnego
dla WIG; 11 - 14 = do przyszlego uzytku; 15 = niezdefiniowany = wartos¢
domyslna

Szybko$¢ zmiany 8 +127 (-128 (80 hex) = niedostgpny = warto$¢ domyslna).

kursu ROTAIS Zakodowane: ROTAIS=4,733 SQRT(ROTINDICATED) stopnie/min

ROTinpicatep 0znacza szybko§¢ zmiany kursu (720 stopni na minute),
zgodnie ze wskazaniem czujnika zewnetrznego.

+127 = zwrot w prawo o 720 lub wigcej stopni na minute
-127 = zwrot w lewo o 720 lub wigcej stopni na minutg.

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

Dokladno$¢ potoze- | 1 1 = duza (< 10 m; odbiornik réznicowy, np. DGNSS) 0 = mata (> 10 m; tryb

nia autonomiczny np. odbiornika GNSS lub innego urzadzenia do elektronicz-
nego ustalania polozenia); warto§¢ domyslna = 0

Dhugos¢ 28 Dtugo$¢ w 1/10 000 min (180 stopni, E = dodatnia, W = ujemna.

181 stopni (6791ACO hex) = niedostgpna = warto$¢ domyslna)
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Parametr

Liczba
bitéw

Opis

Szerokosé

27

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

Kurs nad dnem

12

Kurs nad dnem 1/10° (0-3599). 3 600 (E10 hex) = niedostepny = warto$¢
domyslna;
3601 — 4095 nie stosuje si¢

Kurs rzeczywisty

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

Znacznik czasu

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

lub 62 jesli system elektronicznego ustalania polozenia dziala w trybie
szacunkowym (zliczenie nawigacyjne),

lub 61 w przypadku systemu ustalania polozenia ustawionego na reczne
wprowadzanie danych

lub 63 w przypadku wylaczonego systemu ustalania polozenia.

Niebieski znak

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

Bity krajowe

Okreslane (i)rzez odpowiedni organ krajowy. Ustawione na zero, jeli nie
stosuje si¢ do zadnych aplikacji reglonalnych Krajowe aplikacje nie korzystaja
z cyt)ry zero.

Dodatkowy

Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero. Do przyszlego wykorzystania

Flaga RAIM

Flaga RAIM (Receiver Autonomous Integrity Monitoring — monitorowanie
spojnodci danych) urzadzenia do elektronicznego ustalania polozenia; 0 = nie
stosuje si¢ RAIM = warto$¢ domyslna; 1 = RAIM w uzytku)

Stan komunikacyjny

19

Patrz: ITU-R M. 1371-1 tabela 15B

168

Zajmuje 1 przydziat

() Wezly s przeliczane na km/h przez zewnetrzny sprzet pokladowy.

(%) Oblicza si¢ wylacznie, jesli meldunek pochodzi ze statku objgtego AIS $rédladowym oraz jesli informacja

jest podawana

automatycznie (bezposrednie polaczenie z przelacznikiem).

Komunikat 5: Statyczne dane na temat statku i rejsu (ITU-R 1371-1, § 3.3.8.2.3)

Tabela 2.3

Meldowanie statycznych i dynamicznych informacji na temat statku

Liczba .
Parametr bitow Opis
Identyfikator komu- | 6 Identyfikator tego komunikatu: 5
nikatu
Wskaznik powto- 2 Wzmacniak podaje, ile razy informacja zostala powtorzona.
rzen Warto$¢ domyslna = 0; 3 = wigcej nie powtarzal
Identyfikator uzyt- 30 Numer MMSI
kownika (MMSI)
Wskaznik wersji AIS | 2 0 = stacja zgodna z edycjg 0 AIS; 1-3 = stacje zgodne z przyszlymi edycjami
AIS 1,21 3.
Numer IMO 30 1-999999999; 0 = niedostepny = wartos¢ domyslna (')
Sygnal wywolania 42 7 znakéw w 6-bitowym kodzie ASCII, ,@@@@@@@" = niedostepny = warto$¢
domyslna. (%)
Nazwa 120 Maksymalnie 20  znakéw ~ w  6-bitowym  kodzie = ASCI],
@EREEEEEEEREPREPEREEE@EEE@ = niedostgpna = warto$¢ domyslna.
Rodzaj statku 8 = niedostepny lub brak statku = wartos¢ domyslna; 1-99 = zgodnie

i fadunku

z§ 3.3.8.2.3.2; 100-199 = zarezerwowane do uzytku krajowego; 200-255 =
zarezerwowane do przyszlego wykorzystania (3)
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Liczba .
Parametr bitow Opis
Rozmiary statku/ 30 Punkt odniesienia dla meldowanego polozenia; réwniez wymiary statku
konwoju w metrach (patrz: rys. 18 oraz § 3.3.8.2.3.3) (), (), ()
Typ elektronicznego | 4 0 = nieokreslone (warto$¢ domyslna),
urzadzenia okresla- 1 = GPS,
Jacego pO}OZenle 2= GLONASS,
3 = GPS/GLONASS,
4 = Loran-C,
5 = Chayka,
6 = zintegrowany system nawigacyjny,
7 = zmierzony,
8-15 = nie stosuje sie.
ETA 20 Przewidywany czas przybycia; MMDDGGMM UTC
Bity 19 — 16: miesiac; 1-12; 0 = niedostepny = warto$¢ domyslna
Bity 15 — 11: dzief;; 1-31; 0 = niedostepny = warto$¢ domyslna
Bity 10 — 6: godzina; 0-23; 24 = niedostgpny = warto$¢ domyslna
Bity 5 — 0: minuta; 0-59; 60 = niedostgpny = warto$¢ domyslna
Maksymalne biezace | 8 W 1/10 m, 255 = zanurzenie 25,5 m lub wicksze, 0 = niedostepny = wartos¢
zanurzenie statyczne domyslna. (°)
Port przeznaczenia 120 Maksymalnie 20 znakéw = w 6-bit0w;1m kodzie  ASCIL
@EEEEEEEREEEPREREEE@EEE@ = niedost¢pny. (')
Urzadzenie kon- 1 Terminal gotowy (0 = dostgpny, 1 = niedostgpny = warto§¢ domyslna)
cowe przesylania
danych, DTE (ang.
data terminal equip-
ment)
Dodatkowy 1 Dodatkowy. Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwowany dla
przyszlego uzytku.
424 Zajmuje 2 przedzialy

SN

LS s

B

Nalezy ustawi¢ na 0 dla statkéw w zegludze $rédladowej.

Dla statkow w zegludze $rodladowej stosuje si¢ kod ATIS.

Dla statkow w zegludze $rédladowej wybiera si¢ najlepsze odpowiedniki.
Najwicksze wymiary konwoju.

Z dokladnoscia do decymetréw, zaokraglone w gore.
Punkt odniesienia otrzymuje si¢ z zapiséw SSD NMEA, po wybraniu ,identyfikatora Zrodtowego”. Punkty odniesienia dla
polozenia z identyfikatorem Zrédtowym Al stanowig ian

ormacje wewnetrzne. Inne identyfikatory Zrédlowe prowadza do

informacji dla zewnetrznych punktéw odniesienia.
(’)  Stosuje si¢ kody lokalizacji wg ONZ oraz kody terminali ERI.

Komunikat 23, Zadanie grupowe (ITU-R M. 1371-2 [PDR])

Tabela 2.4

Zadanie grupowe

Liczba

Parametr bitow Opis

Identyfikator komu- | 6 Identyfikator komunikatu 23; zawsze 23

nikatu

Wskaznik powto- 2 Wzmacniak podaje, ile razy informacja zostata powtérzona. 0-3; warto$é

rzef domyslna = 0; 3 = wigcej nie powtarzal.

Identyfikator Zrodla | 30 Numer MMSI stacji wydajacej polecenie.

Dodatkowy 2 Dodatkowy. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwowany do przyszlego uzytku.

Dlugosé 1 18 Dlugo$¢ strefy, ktorej dotyczy zadanie grupowe; prawy, gbrny rég (N-E);
w 1/10 min
(180, E = dodatnia, W = ujemna).

Szeroko$¢ 1 17 Szeroko$¢ strefy, ktorej dotyczy zadanie grupowe; prawy, gorny rég (N-E);
w 1/10 min
(£90°, N = dodatnia, S = ujemna).

Dhugosé 2 18 Dlugosc¢ strefy, ktorej dotyczy zadanie grupowe; lewy, dolny rog (S-W) ;

w 1/10 min
(£180°, E = dodatnia, W = ujemna).
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Liczba .
Parametr bitow Opis

Szeroko$¢ 2 17 Szerokos¢ strefy, ktorej dotyczy zadanie grupowe; lewy, dolny rég (S-W) ;
w 1/10 min
(£90°, N = dodatnia, S = ujemna).

Rodzaj stacji 4 0 = wszystkie stacje przeno$ne (warto$¢ domyslna) ; 1 = zarezerwowany dla
przyszlego uzytku; 2 = wszystkie stacje przenosne klasy B; 3 = powietrzne
stacje przenos$ne SAR; 4 = stacje A do N; 5 = pokladowe stacje przeno$ne
klasy B ,CS” (wylacznie IEC62287); 6 = Srodladowe drogi wodne; 7 do 9 = do
uzytku krajowego; 10 do 15 = do przyszlego uzytku

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

i fadunku 1..99 patrz: tabela 18 w ITU-R M.1371-1
100...199 do uzytku krajowego
200...255 do przyszlego uzytku

Dodatkowy 22 Zarezerwowany do przyszlego uzytku. Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na
zero.

Tryb Tx/Rx 2 Ten parametr ustawia poszczegdlne stacje na jeden z ponizszych trybow:

0 = TxA[TxB, RxA/RxB (warto$¢ domyslna); 1 = TxA, RxA/RxB, 2 = TxB,
RxA/RxB, 3 = zarezerwowane do przyszlego uzytku.

Czgstotliwo$¢ mel- 4 Ten parametr ustawia poszczegdlne stacje na czgstotliwo$¢ meldowania

dowania podang w tabeli 2.5 ponizej.

Cisza 4 0 = warto$¢ domyslna = brak polecenia o zachowaniu ciszy; 1-15 = cisza od
1 do 15 min.

Dodatkowy 6 Dodatkowy. Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwowany do
przysztego uzytku

Ogdlem 160 Zajmuje jeden okres czasu.

Tabela 2.5

Ustawienia czestotliwosci meldowania stosowanych z komunikatem 23

Ustawienia czestotliwosci meldowa-
nia

Czestotliwos¢ meldowania dla komunikatu 18

0 Podana przez tryb autonomiczny

1 10 minut

2 6 minut

3 3 minuty

4 1 minuta

5 30 sekund

6 15 sekund

7 10 sekund

8 5 sekund

9 2 sekundy

10 Nastepny w kolejnosci, krotszy okres meldowania
11 Nastepny w kolejnosci, dluzszy okres meldowania
12-15 Zarezerwowane dla przyszlego uzytku

Uwaga: Kiedy zostaje zawieszony tryb tzw. dual channel na podstawie polecenia 1 lub 2 wydanego w trybie Tx/Rx,
czgstotliwos¢ meldowania jest dwukrotnie dtuzsza od przedzialéw czasowych podanych w powyzszej tabeli.
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Komunikaty charakterystyczne dla AIS srédlgdowego (ITU-R 1371-1, § 3.3.8.2.4/§ 3.3.8.2.6)

Do celéw zeglugi $rodladowej zostaly okreslone komunikaty charakterystyczne dla AIS $rodladowego.

Krajowe identyfikatory aplikacji (RAI) dla komunikatow charakterystycznych dla AIS $rodladowego sktadaja si¢
z DAC ,200” oraz identyfikatora funkgji (FI), o ktorych mowa w niniejszej sekgji.

Przydzial identyfikatoréw funkcji (FI) w ramach AIS §rédladowego

Identyfikatory funkcji dla AIS $rédladowego przydziela sig i stosuje zgodnie z zaleceniami ITU-R M.1371-1 tabela
37B. Kazdy FI w ramach AIS $rédladowego ma by¢ przydzielony do jednej z ponizszych grup obszaréw
aplikacyjnych:

— Do uzytku ogélnego (Gen)

—  Shuzba kontroli ruchu statkéw (VTS)

—  Wspomaganie nawigacji (A-to-N)

—  Poszukiwanie i ratowanie (SAR)

Tabela 2.6

FI dla AIS $rédladowego

H Obszar Nazwa komunikatu Nadawca Komunikat | Komunikat Opis
nadawany | adresowany
10 Gen Dane statyczne na temat Statek X Patrz: Komunikat
statku i rejsu FI10: Statyczne dane
na temat statku i dane
dotyczace rejsu
21 | VIS Przewidywany czas przyby- | Statek X Patrz: Komunikat
cia do $luzy/mostu/termi- FI21: Przewidywany
nala (ETA) czas przybycia do
$luzy/mostu/termi-
nala (ETA)
22 | VTS Wymagany czas przybycia Brzeg X Patrz: Komunikat
do $luzy/mostu/terminala FI22: Wymagany czas
(RTA) przybycia do $luzy/
mostu/terminala
(RTA)
23 | VIS Ostrzezenie pogodowe Brzeg X Patrz: Komunikat
EMMA FI23: Ostrzezenie
pogodowe EMMA
24 | VTS Poziom wody Brzeg X Patrz: Komunikat 24:
Poziomy wody
40 | Ato-N Status sygnatu Brzeg X Patrz: Komunikat 40:
Status sygnatu
55 | SAR Liczba 0s6b na pokladzie Statek X X (najle- Patrz: Komunikat
piej) FI55: Liczba osdb na
pokladzie

Niektére FI w zegludze $rodladowej nalezy zarezerwowaé do przyszlego uzytku.
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2.4.4.2.

Opis komunikatéw charakterystycznych dla zeglugi §rédladowej

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

Z tego komunikatu, towarzyszacego komunikatowi 5., korzystaja wylacznie statki w zegludze $rodladowej.
Komunikat ten nalezy przesyla¢ 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 $rédladowej

Liczba .
Parametr bitow Opis
Identyfikator komuni- 6 Identyfikator komunikatu nr 8; zawsze 8
katu
Wskaznik powtdrzen 2 Wzmacniak podaje, ile razy informacja zostala powtérzona.
Warto$¢ domyslna = 0; 3 = wiecej nie powtarzac.
Identyfikator Zrodta 30 Numer MMSL
Dodatkowy 2 Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwowany dla
przyszlego uzytku.
Identyfikator aplikacji 16 Por. tabela 2.6
Unikatowy europejski 48 8 znakéw w 6-bitowym kodzie ASCII
numer identyfikacyjny
statku
Dhugo$¢ statku 13 1-8 000 (pozostalych nie stosuje sig) dlugo$¢ statku
w 1/10 m; 0 = warto$¢ domyslna
Szeroko$¢ statku 10 1-1 000 (pozostalych nie stosuje si¢) szeroko$¢ statku
w 1/10 m; 0 = warto$¢ domyslna
Rodzaj statku lub kom- | 14 Numer klasyfikacji wg ERL: 1 Rodzaj statku i konwoju, wg
o | binacji DODATEK E: Rodzaje statkéw wg ERi
g
§ Niebezpieczny tadunek 3 Liczba niebieskich stozkow/$wiatet 0-3; 4 = flaga B,
S 5 = warto$¢ domyslna = niewiadomy
% Zanurzenie 11 1-2000 (pozostalych nie stosuje sie) zanurzenie
a w 1/100 m, 0 = warto$¢ domyslna = niewiadomy
Ewentualny fadunek 2 1 = zaladowany, 2 = bez fadunku, 0 = niedost¢pny/wartos¢
domyslna, 3 nie stosuje sig
Jakos¢ danych dot. 1 1 = wysoka, 0 = niska/GNSS = warto$¢ domyslna (*)
predkosci
Jako$¢ danych dot. kursu | 1 1 = wysoka, 0 = niska/GNSS = warto$¢ domyslna (¥)
Jako$¢ danych dot. kursu | 1 1 = wysoka, 0 = niska = wartos¢ domyslna (*)
rzeczywistego
Dodatkowy 8 Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwowany dla
przysziego uzytku.
168 Zajmuje 1 przydziat

*

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

Szczegdly na temat rodzajow statkéw 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 $rédladowej. Podawany jest przewidywany czas
przybycia do $luzy, mostu, terminala, na podstawie ktérego planowana jest praca tych miejsc. Informacja jest

nadawana za pomocg binarnego komunikatu nr 6.

W ciggu 15 minut powinien przyj$¢ komunikat nr 22 potwierdzajacy przyjecie wiadomosci. Jedli takiego

komunikatu nie bedzie, nalezy jeden raz powt6rzy¢ komunikat nr 21.
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Tabela 2.8

Meldowanie ETA

Liczba

Parametr bitow Opis
Identyfikator komuni- 6 Identyfikator komunikatu nr 6; zawsze 6
katu
Wskaznik powtorzen 2 Wzmacniak podaje, ile razy informacja zostala powtérzona.
Warto$¢ domyslna = 0; 3 = wigcej nie powtarzac.
Identyfikator Zrodla 30 Numer MMSI stagji zrodtowej
Numer sekwencji 2 0-3
Identyfikator portu 30 Numer MMSI stacji przeznaczenia (1)
przeznaczenia
Flaga retransmisji 1 Flage nalezy ustawi¢ na retransmisje: 0 = brak retransmisji =
warto$¢ domyslna; 1 = retransmisja.
Dodatkowy 1 Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwowany dla
przyszlego uzytku.
Identyfikator aplikacji 16 Wy 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 znakéw x 6 bitow
wodnego
Kod terminala 30 5 znakéw x 6 bitow
» | Hektometr toru wod- 30 5 znakéw x 6 bitéw
£ | nego
=
5 | Przewidywany czas 20 Przewidywany czas przybycia; MMDDGGMM UTC
g | przybycia do sluzy/
& | mostufterminala Bity 19 — 16: miesiac; 1-12; 0 = niedostepny = warto$¢
domyslna;
Bity 15 — 11: dzief; 1-31; 0 = niedostepny = warto$¢
domyslna;
Bity 10 — 6: godzina; 0-23; 24 = niedostepny = warto$¢
domyslna;
Bity 5 — 0: minuta; 0-59; 60 = niedostegpny = warto$¢
domyslna
Liczba holownikéw 3 0-6, 7 = niewiadoma = warto$¢ domyslna
Wysoko$¢ statku 12 0-4 000 (pozostatych nie stosuje sig), w 1/100m, 0 = warto$¢
domyslna = nie stosuje si¢
Dodatkowy 5 Nie stosuje sig. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwowany dla
przyszlego uzytku.
248 Zajmuje 2 przydzialy

0

Kazdy kraj posiada wirtualny numer MMSL; kazda krajowa sie¢ AIS podaje wirtualny numer MMSI nadajac komunikaty
do innych panstw.

Komunikat FI 22: Wymagany czas przybycia do $luzy/mostu/terminala (RTA)

Wiadomo$¢ o RTA dla danego statku nadaja wylacznie stacje bazowe, za pomoca komunikatu binarnego nr 6,

bedacego odpowiedzig na komunikat nr 21.



23.4.2007

Dziennik Urzedowy Unii Europejskiej

L 105/69

Tabela 2.9

Meldowanie RTA

Liczba .
Parametr bitow Opis
Identyfikator komunikatu | 6 Identyfikator komunikatu nr 6; zawsze 6
Wskaznik powtdrzen 2 Wzmacniak podaje, ile razy informacja zostala powtérzona.
Warto$¢ domyslna = 0; 3 = wigcej nie powtarzac.
Identyfikator Zrédta 30 Numer MMSI stagji Zrodlowej
Numer sekwengji 2 0-3
Identyfikator portu prze- | 30 Numer MMSI stacji przeznaczenia
znaczenia
Flaga retransmisji 1 Flage nalezy ustawi¢ na retransmisje: 0 = brak retransmisji
=warto$¢ domyslna; 1 = retransmisja.
Dodatkowy 1 Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi na zero. Zarezerwowany dla
przysziego uzytku.
Identyfikator aplikacji 16 Wy tabeli 2.6
Kod kraju wg ONZ 12 2 znaki x 6 bitow
Kod lokalizacji wg ONZ | 18 3 znaki x 6 bitéw
Numer odcinka toru 30 5 znakéw x 6 bitow
wodnego
Kod terminala 30 5 znakéw x 6 bitow
Hektometr toru wod- 30 5 znakow x 6 bitéw
nego

L

g dgany czas przy- 20 Wymagany czas przybycia; MMDDGGMM UTC

E byc1a 0 $luzy/mostu/

< | terminala Bity 19 — 16: miesigc; 1-12; 0 = niedostepny = wartosé

g 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/ter- 2 0 = czynny
minala 1 = obstuga czg¢ciowo ograniczona (utrudnione warunki
techniczne, dostepna jest tylko jedna komora itp.)
2 = nieczynny
3 = niedostepny
Dodatkowy 2 Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwowany dla
przyszlego uzytku.
232 Zajmuje 2 przydzialy.

Komunikat FI 55: Liczba os6b na pokladzie

Komunikat ten nadaja wylacznie statki w zegludze $rédladowej; informacja dotyczy liczby osob (pasazerdw,
zatogi, personelu pokladowego) na pokladzie. Stuzy do tego komunikat binarny nr 6, nadawany w razie zajscia
zdarzenia lub na Zadanie, za pomocg binarnego komunikatu funkcyjnego IAI nr 2.

Mozliwe jest tez nadanie standardowego komunikatu binarnego IMO ,liczba 0s6b na pokfadzie” (IAI nr 16).
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Tabela 2.10

Meldowanie liczby os6b na pokladzie

Liczba .
Parametr bitow Opis
Identyfikator komunikatu | 6 Identyfikator komunikatu nr 6; zawsze 6
Wskaznik powtérzen 2 Wzmacniak podaje, ile razy informacja zostala powtdrzona.
Warto$¢ domyslna = 0; 3 = wiecej nie powtarzac.
Identyfikator Zrodia 30 Numer MMSI stacji zrédlowej
Numer sekwengji 2 0-3
Identyfikator portu prze- 30 Numer MMSI stacji przeznaczenia.
znaczenia
Flaga retransmisji 1 Flage nalezy ustawi¢ na retransmisje: 0 = brak retransmisji =
warto$¢ domyslna; 1 = retransmisja.
Dodatkowy 1 Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi na zero. Zarezerwowany dla
przyszlego uzytku.
Identyfikator aplikacji 16 Wy tabeli 2.6
Liczba czlonkéw zatogi | 8 0-254 czlonkowie zalogi, 255 = niewiadoma = warto§¢
o | na pokladzie domyslna
g
& | Liczba pasazeréw na 13 0-8 190 pasazerowie, 8191 = niewiadoma = warto§¢
5 | pokladzie domyslna
L
g
S | Liczba personelu pokla- | 8 0-254 personel pokladowy, 255 = niewiadoma = warto§¢
dowego na pokladzie domyslna
Dodatkowy 51 Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwowany dla
przyszlego uzytku.
168 Zajmuje 1 przydzial.

Komunikat FI 23: Ostrzezenie pogodowe EMMA

Ostrzezenie pogodowe EMMA wysylane jest do zaladowcow przy wykorzystaniu symboli graficznych na ekranie
ECDIS. Komunikat ten stuzy do przesylania danych EMMA za posrednictwem kanatu AIS. Nie zast¢puje on
ostrzezen wysylanych do kapitanow statku. Komunikat ten, skierowany do wszystkich statkéw w danej strefie,
nadaja wylacznie stacje bazowe. Widomo$¢ jest wysylana na zadanie, za pomocg binarnego komunikatu nr 8.

Tabela 2.11

Meldowanie ostrzezen pogodowych EMMA

Parametr Ii;lcték‘? Opis
Identyfikator komunikatu | 6 Identyfikator komunikatu nr 8; zawsze 8.
Wskaznik powtdrzen 2 Wzmacniak podaje, ile razy informacja zostala powtorzona.
Warto$¢ domyslna = 0; 3 = wigcej nie powtarzac.
Identyfikator Zrodta 30 Numer MMSI stagji zrodtowej.
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Liczba

Parametr bitow Opis
Dodatkowy 2 Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwowany dla
przyszlego uzytku.
Identyfikator aplikacji 16 Wy tabeli 2.6.
Data rozpoczgcia 17 Rozpoczecie okresu obowigzywania (RRRRMMDD),
Bity 18-10: rok od 2000 (1-255; 0 = warto$¢ domyslna)
Bity 9-6: miesigc (1-12; 0 = warto$¢ domyslna)
Bity 5-1: dzien (1-31; 0 = warto$¢ domyslna).
Data zakoriczenia 17 Zakonczenie okresu obowigzywania (RRRRMMDD),
Bity 18-10: rok od 2000 (1-255; 0 = warto$¢ domyslna)
Bity 9-6: miesiac (1-12; 0 = warto$¢ domyslna)
Bity 5-1: dzien (1-31; 0 = warto§¢ domyslna).
Godzina rozpoczecia 11 Godzina rozpoczecia (GGMM) UTC
Bity 11-7: godzina (0-23; 24 = warto$¢ domyslna)
Bity 6-1: minuta (0-59; 60 = warto$¢ domyslna).
Godzina zakoniczenia 11 Godzina zakoniczenia (GGMM) UTC
Bity 11-7: godzina (0-23; 24 = warto$¢ domyslna)
jﬁj Bity 6-1: minuta (0-59; 60 = warto$¢ domyslna).
<
=
£
L
§ Dhugo$¢ poczatkowa 28 Poczatek toru wodnego.
Szeroko$¢ poczatkowa 27 Poczatek toru wodnego.
Dhugo$¢ koncowa 28 Koniec toru wodnego.
Szeroko$¢ koncowa 27 Koniec toru wodnego.
Rodzaj 4 Rodzaj ostrzezenia pogodowego: 0 = warto§¢ domyslna/
niewiadomy, inne — patrz: Dodatek B: Kody EMMA, Tabela B.1.
Warto$¢ minimalna 9 Bit 0: 0 = dodatnia, 1 = warto$¢ negatywna = warto$¢ domyslna
Bity 1 — 8 = warto$¢ (0-253; 254 = 254 lub wigksza,
255 = niewiadomy = warto$¢ domyslna).
Warto$¢ maksymalna 9 Bit 0: 0 = dodatnia, 1 = warto$¢ negatywna = warto$¢ domyslna.
Bity 1 — 8 = warto$¢ (0-253; 254 = 254 lub wigksza,
255 = niewiadomy = warto$¢ domyslna).
Klasyfikacja 2 Klasyfikacja ostrzezenia (0 = niewiadomy/warto$¢ domyslna,
1 = lagodny, 2 = umiarkowany, 3 = intensywny/silny), por.
Dodatek B: Kody EMMA, tabela B.2.
Kierunek wiatru 4 Kierunek wiatru: 0 = niewiadomy/warto§¢ domyslna, inne —
patrz: Dodatek B: Kody EMMA; tabela B.3
Dodatkowy 6 Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwowany dla
przyszlego uzytku.
256 Zajmuje 2 przydzialy.
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Tabela 2.12
Kody rodzajéw pogody
Kod Opis (EN) Opis (PL) AIS
WI Wind Wiatr 1
RA Rain Deszcz 2
SN Snow and ice Snieg i 16d 3
TH Thunderstorm Burza z piorunami 4
FO Fog Mgta 5
LT Low temperature Niska temperatura 6
HT High temperature Wysoka temperatura 7
FL Flood Powodz 8
FI Fire in the forests Pozar lasu 9
Tabela 2.13
Kody kategorii pogody
Kod Opis (EN) Opis (PL) AIS
1 Slight tagodny 1
2 Medium Umiarkowany 2
3 strong, heavy Intensywny/silny 3
Tabela 2.14
Kody kierunku wiatru
Kod Opis (EN) Opis (PL) AIS
N North Pétnocny 1
NE North east Péinocno-wschodni 2
E East Wschodni 3
SE South east Potudniowo-wschodni 4
S South Poludniowy 5
SW South west Potudniowo-zachodni 6
W West Zachodni 7
NW North west Pénocno-zachodni 8

Komunikat 24: Poziomy wody

Komunikat ten stuzy do informowania kapitanéw o biezacym poziomie wody w strefie, w ktdrej si¢ znajduja.
Stanowi on krotkoterminowa informacj¢ dodatkowa do pozioméw wody podawanych za posrednictwem
komunikatéw dla kapitanéw. Wiasciwy organ ustala czestotliwo§é, z jaka dane maja by¢ uaktualniane. Dane
pochodzace z wigcej niz 4 przyrzadéw pomiarowych mozna przesytaé za pomoca wielokrotnych wiadomosci.

Informacje te, skierowane do wszystkich statkéw w danej strefie, nadaja wylacznie stacje bazowe, w regularnych

odstgpach czasu, za po$rednictwem komunikatu binarnego nr 8.
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Tabela 2.15

Meldowanie pozioméw wody

Parametr I];llctf)]‘): Opis
Identyfikator komunikatu | 6 Identyfikator komunikatu nr 8; zawsze 8.
Wskaznik powtdrzen 2 Wzmacniak podaje, ile razy informacja zostata powtérzona.
Warto$¢ domyslna = 0; 3 = wigcej nie powtarzac.
Identyfikator Zrédta 30 Numer MMSI stagji Zrédlowej
Dodatkowy 2 Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwowany dla
przyszlego uzytku.
Identyfikator aplikacji 16 Wy tabeli 2.6.
Kod kraju wg ONZ 12 Kod kraju wg ONZ, zapisany za pomoca 2 znakow w
6-bitowym kodzie ASCII, zgodnie ze specyfikacja ERL
Identyfikator przyrzadu | 11 Unikatowy, krajowy identyfikator przyrzadu pomiarowego (')
pomiarowego 1-2047, 0 = warto§¢ domyslna = niewiadomy
Poziom wody 14 Bit 0: 0 = warto$¢ ujemna, 1 = warto$¢ dodatnia
Bity 1-11: 1-8191, w 1/100 m, 0 = niewiadomy = warto$¢
domyslna (%)
Identyfikator przyrzadu | 11 Unikatowy, krajowy identyfikator przyrzadu pomiarowego (')
g | pomiarowego 1-2047, 0 = warto§¢ domyslna = niewiadomy
£ | Poziom wody 14 Bit 0: 0 = warto$¢ ujemna, 1 = warto$¢ dodatnia
o Bity 1-11: 1-8191, w 1/100 m, 0 = niewiadomy = warto$¢
g domyslna (%)
(=]
Identyfikator przyrzadu | 11 Unikatowy, krajowy identyfikator przyrzadu pomiarowego (1)
pomiarowego 1-2047, 0 = warto$¢ domyslna = niewiadomy
Poziom wody 14 Bit 0: 0 = warto§¢ ujemna, 1 = warto$¢ dodatnia
Bity 1-11: 1-8191, w 1/100 m, 0 = niewiadomy = warto§¢
domyslna (%)
Identyfikator przyrzadu | 11 Unikatowy, krajowy identyfikator przyrzadu pomiarowego * (1)
pomiarowego 1-2047, 0 = warto$¢ domyslna = niewiadomy
Poziom wody 14 Bit 0: 0 = warto$¢ ujemna, 1 = warto$¢ dodatnia
Bity 1-11: 1-8191, w 1/100 m, 0 = niewiadomy = warto§¢
domyslna (%)
168 Zajmuje 1 przydzial.

(") Inny dla kazdego kraju, ustalony przez ERL
() Roznica wzgledem poréwnawczego poziomu wody (GIW w Niemczech, RNW na Dunaju).

Komunikat 40: Status sygnatu

Wiadomos¢ ta, skierowana do wszystkich statkéw w danej strefie, nadawana jest wylacznie przez stacje bazowe.
Informacje na temat sygnalizacji $wietlnej s3 wyswietlane jako symbole dynamiczne na zewngtrznym
wyswietlaczu ECDIS. Wiadomo$¢ jest nadawana w regularnych odstepach czasu, za posrednictwem komunikatu

nr 8.

Tabela 2.16

Meldowanie statusu sygnatu

Parametr If;lctf)lzj Opis
Identyfikator komunikatu | 6 Identyfikator komunikatu nr 8; zawsze 8
Wskaznik powtdrzen 2 Wzmacniak podaje, ile razy informacja zostata powtérzona.
Warto§¢ domyslna = 0; 3 = wigcej nie powtarzac.
Identyfikator Zr6dta 30 Numer MMSI stagji zrodtowe;.
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Liczba

Parametr bitow Opis
Dodatkowy 2 Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwowany dla
przyszlego uzytku.

Identyfikator aplikacji 16 Wg tabeli 2.6

Dlugo$¢ polozenia syg- | 28 Dhlugos¢ w 1/10 000 min (+180 stopni, E = dodatni,

natu W = ujemny;

181 stopni (6791ACO hex) = niedostepny = wartos¢ domyslna).

Szeroko$¢ polozenia 27 Szeroko§¢ w 1/10 000 min (+90 stopni, N = dodatni,

sygnatu S = ujemny; 91 stopni (3412140 hex) = niedostepny = warto$¢
domyslna.

Forma sygnatu 4 0,15 = niewiadomy = warto§¢ domyslna, 1-14 por. Dodatek C:

g Przykladowe statusy sygnatow

=

<

£ | Kierunek ustawienia 9 Stopnie (0-359) (511 niedostgpny = warto$¢ domyslna).

o | sygnalu

g

= | Kierunek wplywu 3 1 = w gore rzeki, 2 = w dot rzeki, 3 = w kier. lewego brzegu,
4 = w kier. prawego brzegu, 0 = niewiadomy = wartos¢
domyslna, pozostatych nie stosuje sig.

Status $wiatla 30 Status (1 do 7) do 9 $wiatel (Swiatto 1. do $wiatla 9., z lewej na
prawa, 100000000 oznacza kolor 1. dla $wiatta 1), por.
dodatek C: Przykladowe statusy sygnatéw. 000000000 =
warto$¢ domyslna, 777777777 maksymalny, pozostalych nie
stosuje si¢

Dodatkowy 11 Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwowany dla
przyszlego uzytku.

168 Zajmuje 1 przydzial.

Przykladowe statusy sygnaléw zostaly pokazane w Dodatek C: Przykladowe statusy sygnalow.
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Dodatek A

DEFINICJE

A.l. Uslugi
Ustugi informacji 1zecznej (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.

Zarzgdzanie ruchem statkéw

Zarzadzanie ruchem statkow, majace na celu zwigkszenie bezpieczefistwa i plynnosci transportu; wiaze sig
z przekazywaniem informacji zaréwno ustnie, jak i droga elektroniczng, oraz z wymiang informacji i wydawaniem
instrukgji statkom.

Zarzadzanie ruchem statkow obejmuje przynajmniej jeden z ponizszych elementéw:
—  Kontrola ruchu statkéw

—  Uslugi informacyjne

—  Wspomaganie nawigacji

—  Organizacja ruchu

—  Planowanie pracy §luzy (dtugo- i Srednioterminowe)

—  Obsluga $luzy

—  Planowanie pracy mostu (dtugo- i $rednioterminowe)

—  Obstuga mostu

—  Informacje nawigacyjne

Stuzba kontroli ruchu statkéw (VTS)

Sa to ustugi §wiadczone przez wiasciwy organ, majace na celu zwigkszenie bezpieczefistwa i plynnosci ruchu statkéw oraz
ochrone $rodowiska.

System polega na wspoldzialaniu z ruchem statkow i 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:

—  uslugi informacyjne polegaja na dostarczaniu podstawowych informacji na tyle wcze$nie, aby dowddztwo statkéw
moglo podejmowaé odpowiednie decyzje nawigacyjne,

—  wspomaganie nawigacji oznacza pomoc udzielana dowddztwu statku w podejmowaniu decyzji nawigacyjnych
i monitorowaniu rezultatéw podjetych decyzji. Ustuga ta jest szczegblnie wazna w trudnych warunkach
meteorologicznych, przy ograniczonej widocznoéci lub w przypadku wad badz usterek w pracy radaru, systemu
sterowania czy napedu. Wspomaganie nawigacji polega na udzielaniu informacji na temat polozenia, na zadanie
uczestnika ruchu lub — w specjalnych okoliczno$ciach — wedlug uznania operatora VTS,

—  usluga organizacji ruchu ma na celu zapobieganie niebezpiecznym sytuacjom poprzez zarzadzanie ruchem statkéw
oraz zapewnienie bezpiecznego i pltynnego ruchu statkéw w danym obszarze VTS.

(Zrédto: Wytyczne IALA VTS).
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Obszar VTS oznacza okreslony, formalnie zatwierdzony obszar §wiadczenia ustug VTS; moze si¢ sktada¢ z podobszaréw
lub sektoréw. (Zrédlo: Wytyczne IALA VTS).

Informacje nawigacyjne oznaczajg informacje przekazywane kapitanom statkéw, majace poméc im w podejmowaniu
decyzji nawigacyjnych. (Zrédto: Wytyczne IALA VTS).

Taktyczne informacje o ruchu (TTI) oznaczaja informacje wplywajace na natychmiastowe decyzje podejmowane przez
kapitana lub operatora VTS odnosnie do biezacej sytuacji Zeglugowej i najblizszego otoczenia. Taktyczny obraz ruchu
zawiera informacje na temat polozenia i wszystkich statkéw wykrytych przez radar wy$wietlane na elektronicznej mapie
nawigacyjnej oraz — o ile sg dostepne — zewnetrzne informacje na temat ruchu, jak dane pochodzace z systemu AIS. TTI s3
dostepne na poktadzie statku lub na ladzie, np. w centrum VTS. (Zrédlo: Wytyczne RIS).

Strategiczne informacje o ruchu (STI) oznaczaja informacje wplywajace na $rednio- i dlugoterminowe decyzje
uzytkownikéw RIS. Strategiczny obraz ruchu pomaga w podejmowaniu decyzji mogacych zwigkszy¢ bezpieczenstwo
i plynnos¢ ruchu. Obraz taki jest tworzony w centrum RIS i udostgpniany na zadanie uzytkownikéw; uwzglednia on
wszystkie stosowne statki znajdujace si¢ w danej strefie RIS, wraz z ich ladunkiem, polozeniem i charakterystyka.
Informagje, przekazywane ustnie — droga radiowa — lub elektronicznie, s3 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 statkéw (ang. ((Vessel) Tracking and Tracing)

—  (Vessel) Tracking oznacza $ledzenie na biezaco danych statku, takich jak pofozenie i charakterystyka statku oraz,
w miarg potrzeb, informacji o przewozonym ladunku.

—  (Vessel) Tracing oznacza wyszukiwanie informacji o potozeniu statku oraz, w miarg potrzeb, o przewozonym
tadunku i posiadanym sprzecie. (Zrédlo: Wytyczne RIS).

Kontrola ruchu statkéw dostarcza waznych informacji na temat ruchu statkéw na danym obszarze RIS. Dotyczy to
identyfikatora statku, jego polozenia, (rodzaju przewozonego tadunku) i portu przeznaczenia. (nowe)

Logistyka

Planowanie, wykonanie i kontrola ruchu i umiejscowienia os6b iflub towaréw oraz towarzyszace temu dziatania w ramach
systemu majacego na celu osiagnigcie okreslonych celéw. (Zrédto: COMPRIS WP8, Standardization).

A.2. Funkcje
Kierownik statku

Osoba odpowiedzialna za calo$ciowe bezpieczenistwo statku, fadunku, pasazeréw i zatogi, a tym samym za plan rejsu, stan
statku i przewozony tadunek, pasazeréw oraz liczbe cztonkéw zalogi i jako$¢ ich przygotowania.

Kapitan

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

Operator VTS

Osoba uprawniona przez odpowiedni organ do wykonywania jednego lub wiecej zadai wchodzacych w sklad ustug
$wiadczonych przez VTS. (Zrddlo: Wytyczne IALA VTS dla wéd $rédladowych).

Osoba zajmujgca si¢ monitorowaniem i kontrolg plynnego i bezpiecznego ruchu w strefiec wokét centrum VTS. (Zrédto:
COMPRIS WP2, Architecture).
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Wiasciwy organ
Wlasciwy organ oznacza organ czeSciowo badz calkowicie odpowiedzialny (z polecenia rzadu) za bezpieczenstwo

i ptynnos¢ ruchu statkéw oraz za przyjazno$¢ zeglugi dla $rodowiska. Do zadafi takiego organu zalicza si¢ zazwyczaj
planowanie, organizowanie funduszy i zlecanie RIS. (Zrédlo: Wytyczne RIS).

Organ RIS

Organ RIS oznacza organ odpowiedzialny za zarzadzanie, funkcjonowanie i koordynacje RIS, za wspélprace z innymi
statkami oraz za bezpieczne i skuteczne $wiadczenie ustug. (Zrédto: Wytyczne RIS).

Operator RIS

Osoba odpowiedzialna za wykonanie jednego lub wiecej zadan skladajacych sie na ustugi $wiadczone w ramach RIS. (nowe)

Operator Sluzy

Osoba odpowiedzialna za monitorowanie i kontrole plynnosci i bezpieczefistwa ruchu w sasiedztwie Sluzy i za
przeprowadzanie przez nig statkéw, jak tez za prace Sluzy. (Zrédlo: COMPRIS WP2, Architecture).

Operator mostu

Osoba odpowiedzialna za monitorowanie i kontrole pfynnosci i bezpieczefistwa ruchu w sasiedztwie ruchomego mostu, jak
tez za pracg mostu. (Zrédlo: COMPRIS WP2, Architecture).

Operator terminala (synonim: sztauer)

Osoba odpowiedzialna za zaladunek, sztauowanie i roztadunek statkow. (Zr()d%o: COMPRIS WPS8, Standardization).

Kierownik floty

Osoba odpowiedzialna za planowanie i obserwacj¢ biezacego (nawigacyjnego) statusu statkéw poruszajacych si¢ lub
pozostajacych pod wspdlnym dowédztwem lub nalezacych do jednego whasciciela. (nowe)

Operator centrum tagodzenia skutkéw katastrof

Osoba odpowiedzialna za monitorowanie, kontrole i organizacj¢ bezpiecznego i sprawnego tagodzenia skutkow katastrof.
(nowe)

Nadawca

Handlowiec (osoba), ktéra podpisata umowe, badZz w imieniu lub na rzecz ktérej zostala podpisana umowa z dostawca
o transport towaréw lub strona przez ktérg, badZ w imieniu lub na rzecz ktdrej, towary zostaly dostarczone do dostawcy
w zwiazku z umowg o transport. (Zrédto: 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 pojec zwigzanych z transportem i logistyka) oraz COMPRIS WP,
Standardization].

Makler frachtujgcy

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

Osoba odpowiedzialna, w imieniu zaladowcy, za organizacje fizycznego transportu towaréw. Spedytor w imieniu
zatadowcy proponuje tadunek przewoznikom. (Zrédlo: COMPRIS WP2, Architecture).

Urzgd cet

Oddzial administracji publicznej zajmujacy si¢ pobieraniem oplat celnych i podatkéw od towaréw importowanych
z zagranicy oraz kontrolg importu i eksportu towaréw, np. kwestii takich, jak maksymalna ilos¢ towaréw objetych
prohibicjg importowa. [Zrodto: Transport and Logistics Glossary P&O Nedlloyd (Stownik poje¢ zwiazanych z transportem

i logistyka)].
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Dodatek B
KODY EMMA
Tabela B.1
Kody rodzajéw 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 Powddz
FI Fire in the Forest Pozar lasu
Tabela B.2
Kody kategorii pogody
Kod Opis (EN) Opis (PL)
1 Slight tagodny
2 Medium Umiarkowany
3 Strong, heavy Intensywny, silny
Tabela B.3
Kody kierunku wiatru
Kod Opis (EN) Opis (PL)
N North Pétnoc
NE North east Pétnocny wschod
E East Wschod
SE South East Potudniowy wschéod
S South Potudnie
SW South West Potudniowy zachéd
w West Zachdd
NW North West Pétnocny zachéd
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Dodatek C

PRZYKLADOWE STATUSY SYGNALOW

C.1 Statusy Swiatel

e s

1 2 3 4 5 6 7

Na powyzszym rysunku wida¢ kwadrat o boku ok. 3 mm, z szarym tlem, umieszczony na ,stupie”, taki sam, jakiego uzywa
si¢ do sygnaléw statycznych w bibliotece znakéw i symboli. Bialy punkt w centrum stupa wskazuje polozenie, a sam stup
pozwala odczytaé kierunek wplywu. (Np. znajdujace si¢ przy $luzie sygnaly moga dotyczy¢ statkéw wplywajacych
i opuszczajacych §luzg). Producent oprogramowania moze jednak wybraé ksztalt symbolu i kolor tla.

Wg CEVNI mozliwe sg nastgpujace statusy sygnalow: ,$wiatto wylaczone”, ,biale”, ,zolte”, ,zielone”, ,czerwone”, ,biale
migajace” oraz ,z6lte migajace”.

C.2 Formy sygnaléw




A
O

ORAINIO,
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Dla kazdego z powyzszych sygnatéw istnieje wiele mozliwych kombinacji $wiatel. Konieczne jest podanie:
numeru wskazujacego na rodzaj sygnatu oraz

numeru kazdego $wiatla wskazujacego na jego status.

biale migajace i
z6lte migajace.

1= Swiatlo wylaczone,
2= biale,

3= 70lte,

4 = zielone,

5= czerwone,

6 =

7
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Dodatek D
PROPONOWANE ZDANIA DLA INTERFEJSU CYFROWEGO W SYSTEMIE AIS SRODLADOWYM

D.1. Wprowadzanie danych

Seryjny interfejs cyfrowy w systemie AIS jest wspomagany poprzez istniejace i nowe zdania dla normy IEC 61162-1.
Szczegbtowy opis zdan dla interfejsu cyfrowego znajduje si¢ w normie IEC 61162-1 wydanie 2, oraz w czgsci ,Publicly
Available Specification” normy IEC PAS 61162-100.

Niniejszy dodatek zawiera wstepne informacje uzyte w trakcie opracowywania AIS $§rodladowego do wprowadzania danych
charakterystycznych dla Zeglugi $rodladowej (patrz: ,Poprawki do protokotu dla AIS $rédladowego”) do pokladowej stacji

AIS $rédladowego. Nalezy sprecyzowaé nowe zdania dla normy IEC 61162-1. Przed przyjeciem zdan dla AIS $rodladowego
zatwierdzonych przez IEC 61162-1 nalezy korzysta¢ ze zdan wilasnych.

D.2. Dane statyczne dla Zeglugi $rédladowej

Ponizsze zdanie stuzy do wprowadzania danych statycznych statku do jednostki AIS $rédladowego. W celu ustawienia
danych statycznych statku proponuje si¢ zdanie $PIWWSSD o nastepujacej tresci:

$PIWWSSD,cceeceee, XXXX, XXX X, XXX.X, X, X, x*hh<CR><LF>
L jakos¢ danych o kursie rzeczywistym 6
jako$¢ danych o kursie 5

jakos¢ danych o predkosci 4

szeroko§¢ statku 3

dlugosé statku 2

rodzaj statku 1

L ENI

UWAGA 1  Rodzaj statku wg klasyfikacji ERI (patrz: dodatek E)

UWAGA 2 Dhugos$¢ 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  Jako$¢ danych o kursie 1 = wysoka lub 0 = niska

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

D.3. Dane dotyczjce rejsu

Ponizsze zdanie stuzy do wprowadzania danych dotyczacych rejsu do jednostki AIS $rédladowego. W celu ustawienia tych
danych proponuje si¢ zdanie $PIWWIVD o nastepujacej tresci:

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

liczba personelu pokfadowego 9

liczba pasazerow 8

liczba czlonkéw zalogi 7

liczba holownikéw 6

wysoko$¢ statku 5

zanurzenie 4
ewentualny tatadunek 3

niebezpieczny fadunek 2

czestotliwos¢ meldowania 1
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UWAGA 1
UWAGA 2
UWAGA 3
UWAGA 4
UWAGA 5
UWAGA 6
UWAGA 7

UWAGA 8

UWAGA 9

Patrz: tabela 2.5 Ustawienia czgstotliwosci meldowania, warto$¢ domy$lna: 0.

Liczba niebieskich stozkéw: 0-3, 4 = flaga B, 5 = warto$¢ domyslna = niewiadoma.

0 = niedostgpne = warto$¢ domyslna, 1 = zaladowany, 2 = niezatadowany, pozostalych nie stosuje si¢.
Zanurzenie statyczne statku 0 do 20,00 m, 0 = niewiadoma = warto$¢ domysIna, pozostalych nie stosuje si¢.
Wysoko$¢ statku 0 do 40,00 m, 0 = niewiadoma = warto$¢ domyslna, pozostatych nie stosuje sig.
Liczba holownikéw 0-6, 7 = niewiadoma = warto$¢ domyslna, pozostatych nie stosuje sie.

Liczba czlonkéw zalogi na pokladzie 0 do 254, 255 = niewiadoma = warto$¢ domyslna, pozostalych nie
stosuje si¢.

Liczba pasazeréw na pokladzie 0 do 8 190, 8 191 = niewiadoma = warto$¢ domyslna, pozostalych nie
stosuje sie.

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

Uwaga: Proponowane wcze$niej zdanie $PTWWVSD, stosowane w jednostkach AIS $rédladowego stworzonych przed
opracowaniem nowej normy, zawiera pole ,niebieski znak”, ktére moze kolidowa¢ z polem ,flagi aplikacji krajowych”
w zdaniu $-VSD zgodnie z normg IEC 61162-1:VSD-AIS o danych statycznych dotyczace rejsu.

Nie stosuje si¢ go w nowych transponderach AIS. Jednak aby byla zachowana zgodno$¢, powinno by¢ ono wspomagane
przez zewngtrzne aplikagje.

SPIWWYVSD, x,X,X,X,XX.XX,XX.XX,X,XxXX,xxxx,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 czlonkéw zatogi 8

liczba holownikéw 7

wysokos¢ statku 6

zanurzenie 5
ewentualny fadunek 4

fadunek niebezpieczny 3

niebieski znak 2

czestotliwo$¢ meldowania 1

0 = niedostepna = warto$¢ domyslna = ustawienie fabryczne, 1 = ustawienie SOLAS, 2 = ustawienie dla
$rodladowych drég wodnych (2 s), pozostalych nie stosuje sig

0 = niedostgpny = warto$¢ domyslna, 1 = nieustawiony, 2 = ustawiony, pozostatych nie stosuje si¢
Liczba niebieskich stozkéw: 0-3, 4 = flaga B, 5 = warto$¢ domyslna = nieznany

0 = niedostgpne = warto$¢ domyslna, 1 = zaladowany, 2 = niezaladowany, pozostalych nie stosuje si¢
Zanurzenie statyczne statku 0 do 20,00 m, 0 = niewiadoma = warto$¢ domyslna, pozostalych nie stosuje si¢
Wysokos¢ statku 0 do 40,00 m, 0 = niewiadoma = warto$¢ domyslna, pozostatych nie stosuje si¢

Liczba holownikéw 0-6, 7= niewiadoma = wartos¢ domyslna, pozostalych nie stosuje si¢

Liczba cztonkéw zalogi na pokladzie 0 do 254, 255 = niewiadoma =warto$¢ domyslna, pozostalych nie
stosuje si¢

Liczba pasazeréw na pokladzie 0 do 8 190, 8 191 = niewiadoma = warto$¢ domyslna, pozostalych nie
stosuje si¢

Liczba personelu pokladowego na pokladzie 0 do 254, 255 niewiadoma =warto$¢ domyslna, pozostatych
nie stosuje si¢
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DODATEK E

Rodzaje statkéw wg ERI

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

ERI code AIS code
Full code Ship name (EN) First digit | Second digit
8000 No Vessel, type unknown 9 9
8010 \% Motor freighter 7 9
8020 \Y Motor tanker 8 9
8021 v Motor tanker, liquid cargo, type N 8 0
8022 \% Motor tanker, liquid cargo, type C 8 0
8023 \% Motor tanker, dry cargo as if liquid (e.g. cement) 8 9
8030 \% Container vessel 7 9
8040 \% Gas tanker 8 0
8050 C Motor freighter, tug 7 9
8060 C Motor tanker, tug 8 9
8070 C Motor freighter with one or more ships alongside 7 9
8080 C Motor freighter with tanker 8 9
8090 C Motor freighter pushing one or more freighters 7 9
8100 C Motor freighter pushing at least one tank-ship 8 9
8110 No Tug, freighter 7 9
8120 No Tug, tanker 8 9
8130 C Tug freighter, coupled 3 1
8140 C Tug, freighter/tanker, coupled 3 1
8150 \% Freightbarge 9 9
8160 \Y Tankbarge 9 9
8161 \% Tankbarge, liquid cargo, type N 9 0
8162 \% Tankbarge, liquid cargo, type C 9 0
8163 \% Tankbarge, dry cargo as if liquid (e.g. cement) 9 9
8170 v Freightbarge with containers 8 9
8180 \% Tankbarge, gas 9 0
8210 C Pushtow, one cargo barge 7 9
8220 C Pushtow, two cargo barges 7 9
8230 C Pushtow, three cargo barges 7 9
8240 C Pushtow, four cargo barges 7 9
8250 C Pushtow, five cargo barges 7 9
8260 C Pushtow, six cargo barges 7 9
8270 C Pushtow, seven cargo barges 7 9
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ERI code AIS code
Full code Ship name (EN) First digit | Second digit
8280 C Pushtow, eight cargo barges 7 9
8290 C Pushtow, nine on more barges 7 9
8310 C Pushtow, one tank/gas barge 8 0
8320 C Pushtow, two barges at least one tanker or gas barge 8 0
8330 C Pushtow, three barges at least one tanker or gas barge 8 0
8340 C Pushtow, four barges at least one tanker or gas barge 8 0
8350 C Pushtow, five barges at least one tanker or gas barge 8 0
8360 C Pushtow, six barges at least one tanker or gas barge 8 0
8370 C Pushtow, seven barges at least one tanker or gas barge 8 0
8380 C Pushtow, eight barges at least one tanker or gas barge 8 0
8390 C Pushtow, nine or more barges at least one tanker or gas barge | 8 0
8400 \% Tug, single 5 2
8410 No Tug, one or more tows 3 1
8420 C Tug, assisting a vessel or linked combination 3 1
8430 \% Pushboat, single 9 9
8440 \% Passenger ship, ferry, cruise ship, red cross ship 6 9
8441 \ Ferry 6 9
8442 \% Red cross ship 5 8
8443 \% Cruise ship 6 9
8444 \% Passenger ship without accomodation 6 9
8450 \% Service vessel, police patrol, port service 9 9
8460 \% Vessel, work maintainance craft, floating derrick, cable-ship, 3 3
buoy-ship, dredge
8470 C Object, towed, not otherwise specified 9 9
8480 \% Fishing boat 3 0
8490 \% Bunkership 9 9
8500 \% Barge, tanker, chemical 8 0
8510 C Object, not otherwise specified 9 9
1500 \% General cargo Vessel maritime 7 9
1510 \ Unit carrier maritime 7 9
1520 \ bulk carrier maritime 7 9
1530 \ tanker 8 0
1540 \% liquified gas tanker 8 0
1850 \% pleasure craft, longer than 20 metres 3 7
1900 \% fast ship 4 9
1910 \% hydrofoil 4 9
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Dodatek F

INFORMACJE WYMAGANE PRZEZ UZYTKOWNI}{OW I POLA DANYCH DOSTEPNE W KOMUNIKATACH AIS
SRODLADOWEGO

Informadie agane przez uzytkownikéw Dane podawane w wiadomosci pochodzgcej z AlS $rodladowego:

Tak lub Nie
Identyfikator Tak
Nazwa Tak
Polozenie 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 przezna-
czenia

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

Liczba holownikow

Tak, mozna obliczy¢ oddzielnie

Wymiary (dtugos¢ i szerokos¢) Tak
Zanurzenie Tak
Wysoko$¢ statku Tak
Liczba niebieskich stozkow Tak
Ewentualny tadunek Tak
Liczba 0s6b na pokladzie Tak
Status nawigacyjny Tak

Ograniczenia przestrzeni nawigacyjnej

Dowolny tekst. Niedostepne

Wzgledne polozenie

Mozna obliczy¢ na podstawie informacji o potozeniu
statkow

Wzgledna predkosé

Mozna obliczy¢ na podstawie informacji o predkosci
statkéw

Wzgledny kurs rzeczywisty

Mozna obliczy¢ na podstawie informacji o kursie rzeczy-
wistym statkow

Wzgledny kat dryfu

Niedostgpny

Szybkos¢ zmiany kursu

Niedostepna




