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ROZPORZADZENIA

ROZPORZADZENIE WYKONAWCZE KOMISJI (UE) 2019/838
z dnia 20 lutego 2019 r.

w sprawie specyfikacji technicznych dotyczacych systeméw $ledzenia i namierzania statkéw oraz
uchylajace rozporzadzenie (WE) nr 415/2007

KOMISJA EUROPEJSKA,
uwzgledniajgc Traktat o funkcjonowaniu Unii Europejskiej,

uwzgledniajac dyrektywe 2005/44/WE Parlamentu Europejskiego i Rady z dnia 7 wrzesnia 2005 r. w sprawie zharmoni-
zowanych ustug informacji rzecznej (RIS) na $rédladowych drogach wodnych we Wspdlnocie ('), w szczegdlnosci jej
art. 5 ust. 1 lit. d),

a takze majac na uwadze, co nastgpuje:

(1)  Specyfikacje techniczne dotyczace systeméw §ledzenia i namierzania statkéw, przewidziane w rozporzadzeniu
Komisji (WE) nr 415/2007 (3, nalezy zaktualizowal i doprecyzowad, by uwzgledni¢ do§wiadczenia zgromadzone
w trakcie ich stosowania, jak réwniez postep techniczny i aktualizacje podstawowych norm migdzynarodowych.

(2)  Specyfikacje techniczne dotyczace systeméw $ledzenia i namierzania statkow nalezy okresli¢ w oparciu o zasady
techniczne okreslone w zalaczniku II do dyrektywy 2005/44/WE.

(3)  Zgodnie z art. 1 ust. 2 dyrektywy 2005/44/WE w specyfikacjach technicznych nalezy uwzgledni¢ prace
prowadzone w tej dziedzinie przez organizacje migdzynarodowe. Nalezy zapewni¢ ciaglo$¢ z innymi ustugami
zarzadzania ruchem, w szczegdlnosci z zarzgdzaniem ruchem statkéw morskich i z ustugami informacyjnymi.

(4)  Aby poprawi¢ wydajnos¢ transportu $rédladowymi drogami wodnymi, specyfikacje techniczne nalezy rozszerzyé
o0 przepisy zwigzane ze specjalnymi komunikatami aplikacyjnymi na potrzeby systeméw $ledzenia i namierzania
statkéw.

(5)  Aby poprawi¢ bezpieczenistwo zeglugi, specyfikacje techniczne dotyczace systeméw $ledzenia i namierzania
statkow nalezy rozszerzy¢ tak, aby obejmowaly przepisy dotyczace pomocy nawigacyjnych w zegludze
srodladowe;.

(6)  Niniejsze rozporzadzenie nie powinno naruszaé przepiséw dyrektywy Parlamentu Europejskiego i Rady (UE)
2016/1148 () w sprawie Srodkéw na rzecz wysokiego wspdlnego poziomu bezpieczefistwa sieci i systeméw
informatycznych na terytorium Unii.

(7)  Zgodnie z art. 12 ust. 2 dyrektywy 2005/44/WE specyfikacje techniczne powinny wejs¢ w zycie natychmiast po
ich opublikowaniu, a panstwa czlonkowskie powinny by¢ zobowigzane do stosowania tych specyfikacji
najpézniej w terminie 12 miesigcy od ich wejscia w zycie.

(8)  Nalezy zatem uchyli¢ rozporzadzenie (WE) nr 415/2007.

(9)  Srodki przewidziane w niniejszym rozporzadzeniu sa zgodne z opinig komitetu, o ktérym mowa w art. 11
dyrektywy 2005/44|WE,

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

(*) 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 zharmonizo-
wanych ustug informacji rzecznej (RIS) na $roédladowych drogach wodnych we Wspélnocie (Dz.U.L 105 z 23.4.2007, s. 35).

(*) Dyrektywa Parlamentu Europejskiego i Rady (UE) 2016/1148 z dnia 6 lipca 2016 r. w sprawie Srodkéw na rzecz wysokiego wspolnego
poziomu bezpieczenstwa sieci i systeméw informatycznych na terytorium Unii (Dz.U. L 194 2 19.7.2016, s. 1).
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PRZYJMUJE NINIEJSZE ROZPORZADZENIE:

Artykut 1

Specyfikacje techniczne dotyczace systeméw $ledzenia i namierzania statkéw w zegludze $rédladowej okreslono
w zalgczniku do niniejszego rozporzadzenia.

Artykut 2

Rozporzadzenie (WE) nr 415/2007 traci moc. Odestania do uchylonego rozporzadzenia odczytuje si¢ jako odestania do
niniejszego rozporzadzenia.

Artykut 3

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

Niniejsze rozporzadzenie stosuje si¢ od dnia 13 czerwca 2020 r.

Niniejsze rozporzadzenie wiaze w calosci i jest bezposrednio stosowane we wszystkich
panstwach cztonkowskich.

Sporzadzono w Brukseli dnia 20 lutego 2019 r.

W imieniu Komisji
Jean-Claude JUNCKER
Przewodniczgcy
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1.1.

1.2.

PRZEPISY OGOLNE

Wprowadzenie

Specyfikacje techniczne dotyczace systeméw $ledzenia i namierzania statkow (,systemy VTT” — z ang. Vessel
Tracking and Tracing systems) opierajg si¢ na pracach prowadzonych w tej dziedzinie przez odpowiednie
organizacje migdzynarodowe, a mianowicie na istniejgcych juz normach i specyfikacjach technicznych, ktére
obowiazujg w zegludze Srédladowej, na obszarach morskich lub w innych pokrewnych dziedzinach.

Ze wzgledu na stosowanie systeméw VTT w strefach o ruchu mieszanym, w ktérych odbywa si¢ zaréwno
zegluga $rédladowa, jak i morska (np. porty morskie i obszary przybrzeine), systemy VTT musza by¢
kompatybilne z stacjami ruchomymi AIS klasy A, o ktérych mowa w rozdziale V konwencji SOLAS.

Jezeli systemy VTT zapewniaja ustugi kluczowe zdefiniowane w dyrektywie (UE) 2016/1148 (') w sprawie
srodkéw na rzecz wysokiego wspélnego poziomu bezpieczefistwa sieci 1 systeméw informatycznych na

terytorium Unii, zastosowanie maja przepisy tej dyrektywy.

Bibliografia

Niniejszy zalacznik odnosi si¢ do nastepujacych uméw miedzynarodowych, zaleceri, norm i wytycznych:

Tytut dokumentu

Organizacja

Data publikacji

Wytyczne i zalecenia dotyczace ustug informacji rzecznej Migdzynarodo-
wego Stowarzyszenia Zeglugowego (PIANC)

PIANC

2011

Miedzynarodowa konwencja o bezpieczefistwie zycia na morzu (SOLAS)
Miedzynarodowej Organizacji Morskiej (IMO), rozdzial V — Bezpieczen-
stwo zeglugi, (1974) z péZniejszymi zmianami

IMO

1974

Miedzynarodowa Organizacja Morska (IMO)

MSC.74(69) zalacznik 3 ,Zalecenia dotyczace standardow poktadowego
systemu automatycznej identyfikacji statkow (AIS)” IMO (Migdzynaro-
dowa Organizacja Morska), 1998

IMO

1998

Rezolucja IMO A.915(22) ,Znowelizowana polityka morska i wymagania
odno$nie do przyszlego globalnego systemu nawigacji satelitarnej
(GNSS)”, 2002

IMO

2002

Rezolucja IMO A.1106(29) ,Znowelizowane wytyczne dla uzycia statko-
wych systeméw automatycznej identyfikacji statkow (AIS)”, 2015

IMO

2015

Zalecenie Migdzynarodowego Zwigzku Telekomunikacyjnego ITU-R
M.585 ,Przydzial i stosowanie tozsamosci w stuzbie ruchomej morskiej”,
2015

ITU

2015

Zalecenie Migdzynarodowego Zwigzku Telekomunikacyjnego ITU-R
M.1371 ,Charakterystyka techniczna automatycznego systemu identyfika-
cji stosujacego wielokrotny dostep z podzialem czasu w pa$mie VHF
w morskiej stuzbie ruchome;j”

ITU

2014

Norma migdzynarodowa Miedzynarodowej Komisji Elektrotechnicznej
(IEC)

61993-2 ,Urzadzenia i systemy nawigacji i radiokomunikacji morskiej —
system automatycznej identyfikacji,

Czgé¢ 2: Okretowe urzadzenia klasy A uniwersalnego systemu automa-
tycznej identyfikacji (AIS)”

[EC

2018

(") Dyrektywa Parlamentu Europejskiego i Rady (UE) 2016/1148 z dnia 6 lipca 2016 r. w sprawie Srodkéw na rzecz wysokiego wspélnego

poziomu bezpieczenstwa sieci i systeméw informatycznych na terytorium Unii (Dz.U. L 194 2 19.7.2016, s. 1).
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Tytul dokumentu

Organizacja

Data publikacji

Seria norm miedzynarodowych IEC 61162 ,Urzadzenia i systemy nawi-
gacji i radiokomunikacji morskiej — interfejsy cyfrowe”

Czg$¢ 1: Jeden moéwigcy, wielu stuchajacych Cze$¢ 2: Jeden mowiacy,
wielu stuchajgcych, transmisja szybka

IEC

Czes¢ 1: 2016
Czes¢ 2: 1998

Norma migdzynarodowa Miedzynarodowej Komisji Elektrotechnicznej
(TEC):

seria 62287 — Urzadzenia i systemy komunikacji morskiej i radiowej —
urzadzenia pokladowe klasy B systemu automatycznej identyfikacji (AIS)

Czg$¢ 1: Techniki wielodostepu z podziatem czasowym przez wykrywa-
nie no$nej (CSTDMA);

Czg$¢ 2: Techniki samoorganizujacego si¢ wielodostepu z podzialem cza-
sowym (SOTDMA)

[EC

2017

Komisja Radiotechniczna ds. Ustug Morskich (RTCM): Zalecane normy
dla technik réznicowych GNSS (globalnego systemu nawigacji satelitar-
nej)

RTCM

2010

Zalecenie EKG ONZ nr 28 ,Kody rodzajoéw $rodkéw transportu”

EKG ONZ

2010

Definicje

W niniejszym zalgczniku stosuje si¢ nastepujace definicje:

a) system automatycznej identyfikacji

System automatycznej identyfikacji (AIS)

,System automatycznej identyfikacji” oznacza system automatycznej komunikacji i identyfikacji majacy na
celu poprawe bezpieczenstwa zeglugi poprzez wspomaganie efektywnego dzialania systemu kontroli ruchu
statkéw (VTS), raportowania oraz operacji statek-statek i statek-brzeg.

AIS $radlgdowy

LAIS $rodladowy” oznacza AIS przeznaczony do uzytku w zegludze $rédladowej i interoperacyjny z AIS
(morskim) — z technicznego punktu widzenia funkcjonujacy dzigki zmianom i rozszerzeniom AIS
(morskiego).

Sledzenie ruchu i pochodzenia

,Sledzenie ruchu i pochodzenia” oznacza proces monitorowania oraz rejestrowania wczesniejszych
i aktualnych lokalizacji przewozonej statkiem przesylki, ktora przechodzi przez réznych operatorow
w drodze do miejsca przeznaczenia, za posrednictwem sieci; Sledzenie pochodzenia odnosi si¢ do miejsc,
w ktoérym produkt byt wczesniej, natomiast $ledzenie ruchu odnosi si¢ do miejsca, do ktérego produkt
aktualnie zmierza.

Trasa

,Trasa” oznacza droge, ktora przebyto lub ktéra zostanie przebyta migdzy dwiema pozycjami.
Ustugi

Ustugi informacji rzecznej (RIS)

,Ustugi informacji rzecznej (RIS)” oznaczaja uslugi $wiadczone zgodnie z art. 3 lit. a) dyrektywy
2005/44/WE Parlamentu Europejskiego i Rady (%).

(*) Dyrektywa 2005/44/WE Parlamentu Europejskiego i Rady z dnia 7 wrzesnia 2005 r. w sprawie zharmonizowanych ustug informacji
rzecznej (RIS) na $rédladowych drogach wodnych we Wspdlnocie (Dz.U. L 255 z 30.9.2005, 5. 152).
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Zarzgdzanie ruchem statkéw (VTM)
,Zarzadzanie ruchem statkéw (VTM)” oznacza funkcjonalne ramy zharmonizowanych Srodkéw i ustug

w celu zwickszenia bezpieczeristwa, ochrony i efektywnosci Zeglugi oraz ochrony $rodowiska morskiego na
wszystkich wodach Zeglownych.

Srédlgdowy system kontroli ruchu statkéw (VTS)

,Srédladowy system kontroli ruchu statkéw (VTS)” oznacza ustugi w rozumieniu pkt 2.5 zakjcznika do
rozporzadzenia Komisji (WE) nr 4142007 (°).

Informacje nawigacyjne

Jnformacje nawigacyjne” oznaczajg informacje przekazywane kierownikom statkéw, majgce poméc im
w podejmowaniu decyzji nawigacyjnych.

Taktyczne informagje o ruchu (TTI)
,Taktyczne informacje o ruchu” oznaczaja informacje wplywajace na natychmiastowe decyzje nawigacyjne

w aktualnej sytuacji zeglugowej i w warunkach lokalnych. Taktyczne informacje o ruchu wykorzystuje si¢
do stworzenia taktycznego obrazu ruchu.

Strategiczne informacje o ruchu (STI)

,Strategiczne informacje o ruchu” oznaczajg informacje wplywajace na $rednio- i dlugoterminowe decyzje
uzytkownikéw RIS. Strategiczne informacje o ruchu wykorzystuje si¢ do stworzenia strategicznego obrazu
ruchu.

Sledzenie i namierzanie statkéw (VTT)

,Sledzenie i namierzanie statkéw (VTT)” oznacza funkcje w rozumieniu pkt 2.12 zalycznika do rozporza-
dzenia (WE) nr 414/2007.

Morski numer identyfikacyjny (MMSI)

,Morski numer identyfikacyjny (MMSI)” oznacza szereg dziewieciu cyfr, ktory nadaje si¢ torem lacznosci
radiowej w celu jednoznacznej identyfikacji statku, stacji, stacji brzegowych i wywolan grupowych.

Migdzynarodowy system elektronicznego raportowania (Electronic Reporting International — ERI)

,Miedzynarodowy system elektronicznego raportowania (ERI)” oznacza wytyczne i specyfikacje techniczne
ustanowione zgodnie z art. 5 ust. 1 lit. b) dyrektywy 2005/44/WE.

System obrazowania map elektronicznych i informacji w zegludze srodlgdowej

,System obrazowania map elektronicznych i informacji w zegludze $rédladowej (ECDIS $rédladowy)”
oznacza wytyczne i specyfikacje techniczne ustanowione zgodnie z art. 5 ust. 1 lit. a) dyrektywy
2005/44/WE.

Podmioty
Kapitan

,Kapitan” oznacza osob¢ dowodzacy statkiem, ktora jest upowazniona do podejmowania wszelkich decyzji
zwigzanych z nawigacjg i kierowaniem statkiem. Terminy ,kapitan” i ,kierownik statku” uwaza si¢ za
réwnowazne.

Nawigator

,Nawigator” oznacza osobg, ktéra nawiguje statkiem zgodnie z instrukcjami dotyczacymi planu podrézy
wydanymi przez kapitana statku.

(*) Rozporzadzenie Komisji (WE) nr 414/2007 z dnia 13 marca 2007 r. w sprawie wytycznych technicznych dotyczacych planowania,
wdrazania i wykorzystania operacyjnego ustug informacji rzecznej (RIS), o ktérych mowa w art. 5 dyrektywy 2005/44/WE Parlamentu
Europejskiego i Rady w sprawie zharmonizowanych ustug informacji rzecznej (RIS) na $roédladowych drogach wodnych we Wspdlnocie
(Dz.U.L 105z 23.4.2007,s. 1).



L 138/38 Dziennik Urzedowy Unii Europejskiej 24.5.2019

Whasciwy organ ds. RIS

,Wlaiciwy organ ds. RIS” oznacza organ wyznaczony przez pafistwo czlonkowskie zgodnie z art. 8
dyrektywy 2005/44/WE.

Operator RIS

,Operator RIS” oznacza osob¢ wykonujaca co najmniej jedno z zadaf zwigzanych ze $wiadczeniem ustug

RIS.
Uzytkownicy RIS
,Uzytkownicy RIS” oznaczajg wszystkie rézne grupy uzytkownikéw zdefiniowane w art. 3 lit. g) dyrektywy
2005/44/WE.
1.4. Ustugi w zakresie $ledzenia i namierzania statkéw oraz minimalne wymogi dotyczace systemow

§ledzenia i namierzania statkéw

Systemy VTT musza wspomagac nastepujace ustugi:

— nawigagcja,

— informacja o ruchu,

— zarzgdzanie ruchem,

— lagodzenie skutkéw wypadkéw,

— zarzadzanie transportem

— egzekwowanie przepiséw

— oplaty za korzystanie z drég wodnych i portéw,

— informacje o drogach wodnych,

— statystyka.

Nie narusza to przepisow rozporzadzenia (WE) nr 414/2007 majacych zastosowanie do tych ustug.
Najwazniejsze informacje z systemu VTT dotycza tozsamosci statku i jego pozycji. System VTT musi
umozliwia¢ automatyczne i okresowe przekazywanie innym statkom i stacjom brzegowym co najmniej

nastepujacych informacji, pod warunkiem ze te statki lub stacje brzegowe s3 odpowiednio wyposazone:

— niepowtarzalny numer identyfikacyjny statku: niepowtarzalny europejski numer identyfikacyjny statku
(ENI)/numer Mig¢dzynarodowej Organizacji Morskiej (numer IMO),

— nazwa statku,

— sygnal wywolawczy statku,

— status nawigacji,

— typ statku lub zestawu,

— wymiary statku lub zestawu,

— zanurzenie,

— wskazanie niebezpiecznych tadunkéw (liczba niebieskich stozkéw zgodnie z ADN),
— status zatadunku (z fadunkiem/bez tadunku),

— miejsce przeznaczenia,

— przewidywany czas przybycia (ETA) na miejsce przeznaczenia,

— liczba 0s6b na statku,



24.5.2019 Dziennik Urzedowy Unii Europejskiej L 138/39

— pozycja (+ informacje o jakosci danych),

— predkosé (+ informacje o jakosci danych),

— kurs nad dnem (COG) (+ informacje o jakosci danych),
— kurs rzeczywisty (HDG) (+ informacje o jakosci danych),
— predkos¢ zmiany kursu (ROT),

— informacje o niebieskich znakach,

— znacznik czasu ustalenia pozycji.

Te minimalne wymogi wskazujg na potrzeby uzytkownikéw i dane niezbedne do funkcjonowania systeméw
VTT w zegludze $rdladowe;j.

System VTT musi by¢ zaprojektowany w sposdb zapewniajacy wystarczajaca elastycznosé, ktdra w przysztosci
pozwoli uwzgledni¢ dodatkowe wymogi.

2. FUNKCJE SLEDZENIA I NAMIERZANIA STATKOW ZEGLUGI SRODLADOWE]
2.1. Wprowadzenie

W niniejszej sekcji okresla si¢ wymogi dotyczace informacji z systeméw VTT dla réznych kategorii ustug
RIS. Wymogi dotyczace kazdej kategorii ustug podano wraz z opisem grup uzytkownikéw i sposobu
wykorzystania informacji z systeméw VTT.

Zestawienie potrzeb w zakresie informacji z systeméw VTT zamieszczono w tabeli 2.1 na koncu niniejszej
sekdji.

2.2. Nawigacja

Sledzenie i namierzanie statkéw moze stuzy¢ do wspomagania aktywnej nawigacji na poktadzie. Gtéwna grupa
uzytkownikéw sg nawigatorzy.

Proces nawigacji mozna podzieli¢ na trzy etapy:

a) nawigacja, planowanie $rednioterminowe,

b) nawigacja, planowanie krétkoterminowe,

¢) nawigacja, planowanie bardzo krétkoterminowe.

Wymagania uzytkownikoéw sg rézne na poszczeg6lnych etapach.

2.2.1.  Nawigacja — planowanie Srednioterminowe

Nawigacja — planowanie $rednioterminowe oznacza etap nawigacji, na ktérym kierownik statku prowadzi
obserwacje i analize ruchu wodnego z wyprzedzeniem od kilku minut do godziny oraz rozwaza mozliwosci
podplyniecia do, mijania lub wyprzedzania innych statkéw.

Wymagany obraz ruchu dotyczy tego, co moze nastgpi¢ wkrétce oraz przewaznie wykracza poza zasieg radaru
pokladowego.

Czestotliwos¢ aktualizacji informacji zalezy od danego zadania i warunkéw, w jakich statek si¢ znajduje.

2.2.2.  Nawigacja — planowanie krétkoterminowe

Nawigacja — planowanie krétkoterminowe stanowi etap decyzyjny w procesie nawigacji. Informacje o ruchu
majg wplyw na proces nawigacji, w tym w razie potrzeby na podejmowanie dzialan stuzacych uniknigciu
kolizji. Na tym etapie obserwuje si¢ inne statki znajdujace si¢ w bliskiej odleglosci.

Biezace informacje o ruchu nalezy wymienia¢é w sposéb ciagly co najmniej co 10 sekund. W przypadku
niektérych tras odpowiednie organy moga z géry okresli¢ czestotliwo$¢ aktualizacji danych (maksymalnie co 2

s).
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2.2.3.  Nawigacja — planowanie bardzo krdtkoterminowe

Nawigacja — planowanie bardzo krétkoterminowe stanowi operacyjny proces nawigacji. Polega on na
wykonaniu wczesniej podjetych decyzji na miejscu oraz na monitorowaniu ich skutkow. Informacje, ktérych
wymaga si¢ w tym konkretnym przypadku od innych statkow, dotycza warunkow, w jakich znajduje si¢ wlasny
statek, takich jak wzgledna pozycja i wzgledna predkosé. Na tym etapie konieczne jest uzyskanie bardzo
dokladnych informacji.

W zwigzku z tym na potrzeby nawigacji bardzo krétkoterminowej nie mozna stosowaé informacji uzyskanych
dzigki $ledzeniu i namierzaniu statkdw.

2.3. Zarzadzanie ruchem statkow

Zarzadzanie ruchem statkéw (VIM — z ang. vessel traffic management) obejmuje co najmniej ponizsze elementy:
a) systemy kontroli ruchu statkéw;
b) planowanie §luzowania i §luzowanie;

¢) planowanie pracy i obsluge mostu.

2.3.1.  Systemy kontroli ruchu statkéw

Systemy kontroli ruchu statkéw obejmuja nastepujace ustugi:
a) ustugi informacyjne;

b) wspomaganie nawigacji;

c) organizacj¢ ruchu.

Grupy uzytkownikow systeméw kontroli ruchu statkéw (VTS) to operatorzy VTS i nawigatorzy.

Potrzeby uzytkownikéw zwigzane z informacjami o ruchu wskazano w pkt 2.3.1.1-2.3.1.3.

2.3.1.1. Uslugi informacyjne

Swiadczenie ustug informacyjnych polega na nadawaniu informacji w okreslonych terminach i okreslonych
odstepach czasu, lub wedtug uznania VTS lub na Zgdanie statku; informacje takie moga dotyczy¢ np.: pozydji,
tozsamosci i zamiaréw innych statkéw, warunkéw panujacych na drogach wodnych, sytuacji niebezpiecznych
lub innych czynnikéw mogacych mie¢ wplyw na ruch statku.

Do celow ustug informacyjnych konieczny jest wglad w ruch panujacy w sieci lub na odcinku szlaku
zeglownego.

Wilasciwy organ moze z géry okresli¢ czestotliwo$¢ aktualizacji danych, jezeli jest to konieczne w celu
bezpiecznego i niezawodnego przeplywu przez dany obszar.

2.3.1.2. Wspomaganie nawigacji
Wspomaganie nawigacji polega na informowaniu nawigatora o trudnych warunkach nawigacyjnych badz
meteorologicznych lub na udzielaniu nawigatorowi pomocy w razie wystapienia awarii lub usterek. Ustuge t¢

$wiadczy si¢ zazwyczaj na prosbe statku lub wedtug uznania VTS.

Aby operator VTS mégl przekazywal nawigatorowi konkretne informacje, musi posiadaé biezacy, szczegdtowy
obraz ruchu.

Biezgce informacje o ruchu nalezy wymienia¢ w sposéb ciagly (co trzy sekundy, niemal w czasie rzeczywistym
lub w innych odstepach czasu okrelonych z géry przez wlasciwy organ).

Na wniosek operatora VTS lub w szczegdlnych okolicznosciach nalezy udostgpniaé wszelkie inne informacje.

2.3.1.3. Organizacja ruchu

Organizacja ruchu dotyczy operacyjnego zarzadzania ruchem oraz planowania przemieszczania si¢ statkéw
w celu uniknigcia zatoréw i niebezpiecznych sytuacji; ustuga ta jest szczegélnie wazna przy duzym natezeniu
ruchu lub w sytuacjach, gdy transporty specjalne moga mie¢ wplyw na normalny ruch na drogach wodnych.
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Organizacja ruchu moze réwniez obejmowaé ustanowienie i wprowadzenie systemu rozltadowywania ruchu
lub planéw zeglugowych VTS, dotyczacych pierwszefistwa ruchu, przydzielania przestrzeni (np. miejsc do
cumowania, miejsc w S$luzie, tras zeglugowych), obowigzkowego meldowania o przemieszczaniu si¢ na
obszarze VTS, wyznaczonych tras, ograniczen predkosci oraz innych wilasciwych $rodkéw, ktérych podjecie
organ VTS uzna za konieczne.

2.3.2.  Planowanie Sluzowania i Sluzowanie

Procesy planowania §luzowania (dlugo- i $rednioterminowe) oraz proces §luzowania opisano w pkt 2.3.2.1-
2.3.2.3. Gléwne grupy uzytkownikéw to operatorzy $luzy, nawigatorzy, kapitanowie i kierownicy floty.

2.3.2.1. Dlugoterminowe planowanie §luzowania

Dlugoterminowe planowanie $luzowania oznacza planowanie $luzowania na najblizsze kilka godzin lub
najblizszy dzien.

W tym przypadku informacje o ruchu stuza do tego, by dokladniej okresli¢ czas oczekiwania i przepltywu
przez $luzy, ktére to dane opieraja si¢ poczatkowo na informacjach statystycznych.

Przewidywany czas przybycia (ETA) nalezy udostgpnia¢ na zadanie lub wymieniaé, jezeli odchylenie od
pierwotnego ETA przekracza dopuszczalne odchylenie okreSlone przez wlasciwy organ. Wymagany czas
przybycia (RTA) stanowi reakcje na zgloszenie ETA lub moze by¢ przeslany przez operatora Sluzy w celu
zaproponowania czasu §luzowania.

2.3.2.2. Srednioterminowe planowanie §luzowania

Srednioterminowe planowanie §luzowania oznacza planowanie $luzowania z wyprzedzeniem do dwdch lub
czterech cykli $luzowania.

W tym przypadku na podstawie informacji o ruchu przypisuje si¢ statki do dostgpnych cykli §luzowania oraz
w oparciu o te plany powiadamia nawigatoréw o RTA.

ETA nalezy udostepnia¢ na zadanie lub wymieniaé, jezeli odchylenie od pierwotnego ETA przekracza
dopuszczalne odchylenie okreslone przez wlasciwy organ. Wszelkie inne informacje udzielane sg przy
pierwszym kontakcie lub na zadanie. RTA stanowi reakcje na zgloszenie ETA lub moze by¢ przestany przez
operatora $luzy w celu zaproponowania czasu $§luzowania.

2.3.2.3. Sluzowanie
Na etapie §luzowania odbywa si¢ faktyczne przeprowadzanie statku przez luze.

Biezace informacje o ruchu nalezy wymieniaé w sposéb ciagly lub w innych odstgpach czasu okreslonych
z gory przez wlasciwy organ.

Dokfadno$¢ informacji VTT nie pozwala na ich zastosowanie w przypadkach wymagajacych wysokiego stopnia
precyzji, takich jak zamykanie wrét Sluzy.

2.3.3.  Planowanie pracy i obstuga mostu

Procesy planowania pracy mostu (dlugo- i Srednioterminowe) oraz proces obshugi mostu opisano w pkt
2.3.3.1-2.3.3.3. Gléwne grupy uzytkownikéw to operatorzy mostéw, nawigatorzy, kapitanowie i kierownicy
floty.

2.3.3.1. 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). Okres planowania
waha si¢ od 15 minut do dwdch godzin. Ramy czasowe zaleza od sytuacji na miejscu.

Informacje dotyczace ETA i pozycji nalezy udostepnia¢ na zadanie lub wymienia¢, jezeli odchylenie miedzy
zaktualizowanym ETA a pierwotnym ETA przekracza warto$¢ ustalong z gory przez wilasciwy organ. Wszelkie
inne informacje udzielane sa przy pierwszym kontakcie lub na zadanie. RTA stanowi reakcje na zgloszenie ETA
lub moze by¢ przestany przez operatora mostu w celu zaproponowania czasu przeplywu.
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2.3.3.2. Krétkoterminowe planowanie pracy mostu

W przypadku krétkoterminowego planowania pracy mostu decyzje podejmuje si¢ na podstawie strategii
otwierania mostu.

Biezace informacje o ruchu dotyczace pozycji, predkosci i kierunku udostgpnia si¢ na Zadanie lub wymienia
zgodnie z czestotliwoscig aktualizacji, na przyklad co pie¢ minut, okreslong z géry przez wlasciwy organ.
Informacje dotyczace ETA i pozycji nalezy udostgpniaé na zadanie lub wymienial, jezeli odchylenie miedzy
zaktualizowanym ETA a pierwotnym ETA przekracza warto$¢ ustalong z gory przez wlasciwy organ. Wszelkie
inne informacje udzielane sa przy pierwszym kontakcie lub na zadanie. RTA stanowi reakcje na zgloszenie ETA
lub moze by¢ przestany przez operatora mostu w celu zaproponowania czasu przeplywu.

2.3.3.3. Obstuga mostu
Na etapie obstugi mostu nastepuje otwarcie mostu i przeplyniecie statku.

Biezace informacje o ruchu nalezy wymieniaé w sposéb ciagly lub w innych odstgpach czasu okreslonych
z gory przez wlasciwy organ.

Dokladno$¢ informacji VTT nie pozwala na ich zastosowanie w przypadkach wymagajacych wysokiego stopnia
precyzji, takich jak otwieranie lub zamykanie mostu.

2.4, Lagodzenie skutkéw wypadkow

Lagodzenie skutkéw wypadkéw w tym kontekscie dotyczy gtéwnie Srodkéw interwencyjnych: reagowania na
prawdziwe wypadki oraz udzielania pomocy w sytuacjach nadzwyczajnych. Gtéwne grupy uzytkownikéw to
operatorzy osrodka ds. fagodzenia skutkéw wypadkéw, operatorzy VTS, nawigatorzy, kapitanowie i wlasciwe
organy.

W razie wypadku informacje o ruchu przekazywane sg automatycznie lub zwraca si¢ o nie wiasciwa
organizacja.

2.5. Zarzadzanie transportem

Zarzadzanie transportem obejmuje cztery nastepujace dzialania:

a) planowanie rejsu;

b) logistyka transportu;

¢) zarzadzanie portem i terminalami;

d) zarzgdzanie fadunkami i flotg.

Gléwne grupy uzytkownikéw to kapitanowie, maklerzy frachtujacy, kierownicy floty, nadawcy, odbiorcy,

spedytorzy, organy portowe, operatorzy terminali, operatorzy $luzy oraz operatorzy mostow.

2.5.1.  Planowanie rejsu

W tym przypadku planowanie rejsu oznacza planowanie w trakcie podrézy. Podczas rejsu kapitan musi
weryfikowad pierwotny plan rejsu.

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

Wszystkie informacje o ruchu podaje si¢ na zadanie wlasciciela statku lub podmiotéw odpowiedzialnych za
logistyke.

2.5.3.  Zarzgdzanie portami i terminalami intermodalnymi

Zarzgdzanie portami i terminalami intermodalnymi dotyczy planowania zasobéw dostgpnych w portach
i terminalach.

Kierownik portu i terminalu musi wystapi¢ o informacje o ruchu lub ustalié, ze w okreslonych przypadkach
informacje o ruchu bedg przesylane automatycznie.
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2.5.4.  Zarzgdzanie tadunkami i flotg
Zarzgdzanie tadunkami i flota polega na planowaniu i optymalizacji wykorzystania statkéw oraz organizacji
fadunkéw i transportu.
Informacje o ruchu s3 udzielane na Zgdanie nadawcy lub wlasciciela statku lub sg przesytane w okreslonych
przypadkach.

2.6. Egzekwowanie przepiséw
Zakres zadania zwigzanego z egzekwowaniem przepiséw obejmuje wylacznie ustugi dotyczace towaréw niebez-
piecznych, kontrole imigracyjna i kontrole celng. Gléwne grupy uzytkownikéw to organy celne, wlasciwe
organy i kapitanowie.
Informacje o ruchu nalezy wymieniaé z wlasciwymi organami. Wymiana informacji o ruchu odbywa si¢ na
zadanie lub w ustalonych z gory terminach lub w szczegdlnych okoliczno$ciach okreslonych przez instytucje
odpowiedzialng.

2.7. Oplaty za korzystanie z drég wodnych i portéw
W réznych miejscach w Unii korzystanie z drég wodnych i portéw podlega oplacie. Gléwne grupy
uzytkownikéw to: wilasciwe organy, kapitanowie, kierownicy flot, organy zarzadzajace drogami wodnymi
i organy portowe.
Informacje o ruchu podawane sg na zadanie lub w ustalonych z géry terminach wyznaczonych przez wladze
wiasciwe dla danej drogi wodnej lub danego portu.

2.8. Potrzeby w zakresie informacji

Tabela 2.1 zawiera zestawienie potrzeb w zakresie informacji w odniesieniu do poszczegdlnych ustug.

Tabela 2.1

Zestawienie potrzeb w zakresie informacji
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TM - zarzadzanie portami | y | ¢ X|X|x X | X X X ETA/RTA
i terminalami
TM — zarzadzanie
fadunkami i flota. X)X X X x| X X X ETA/RTA
Egzekwowanie przepiséw | X | X X|X X X X XX X
Op}a,ty za korzysFanle ) x| x x| x| x X X
z drég wodnych i portéw

3.1.

SPECYFIKACJE TECHNICZNE DOTYCZACE AIS gRéDLADOWEGO
Wprowadzenie

Miedzynarodowa Organizacja Morska (IMO) wprowadzita na potrzeby zeglugi morskiej wymdg stosowania
systemu automatycznej identyfikacji (AIS): wszystkie statki morskie odbywajace rejsy miedzynarodowe oraz
objete rozdzialem V konwencji SOLAS musza od korica 2004 r. by¢ wyposazone w stacje ruchome AIS klasy
A.

Dyrektywa 2002/59/WE Parlamentu Europejskiego i Rady (*) ustanowiono wspdlnotowy system monito-
rowania i informacji o ruchu statkow dla statkéw morskich przewozacych towary niebezpieczne lub zanieczy-
szczajace, wykorzystujacy system AIS do celéw raportowania i monitorowania.

System AIS uwaza si¢ réwniez za wiaSciwe narzedzie do automatycznego rozpoznawania oraz $ledzenia
i namierzania statkbw w zegludze $rédladowej. Szczegdlnie pomocne pod wzgledem zapewniania bezpie-
czenstwa sa wyniki funkcjonowania systemu AIS w czasie rzeczywistym oraz dostepno$¢ ogélno§wiatowych

norm i wytycznych.

Ze wzgledu na szczegdlne wymogi zeglugi $rodladowej nalezy opracowaé szczegdtowe specyfikacje techniczne
dotyczace $rédladowego systemu automatycznego rozpoznawania statkéw (AIS $rédladowe), w pelni zgodne
z AIS morskim oraz z obowigzujgcymi normami i specyfikacjami technicznymi zeglugi $rédladowej.

Zgodnos¢ AlS $rédladowego z AIS morskim umozliwia bezposrednia wymiane danych pomiedzy statkami
morskimi i $rédladowymi, ktére poruszaja si¢ w strefach o ruchu mieszanym.

AlS:

— to system wprowadzony przez IMO w celu zwigkszenia bezpieczenstwa zeglugi na morzu; jego instalacja
jest obowigzkowa na wszystkich statkach zgodnie z rozdzialem V konwencji SOLAS,

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

(*) Dyrektywa 2002/59/WE Parlamentu Europejskiego i Rady z dnia 27 czerwca 2002 r. ustanawiajaca wspdlnotowy system monito-

rowania i informacgji o ruchu statkow i uchylajaca dyrektywe Rady 93/75/EWG (Dz.U. L 208 z 5.8.2002, 5. 10).
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— stanowi system bezpieczenstwa, ktéry spelnia wysokie wymagania w zakresie dostgpnosci, cigglosci
i niezawodnosci,

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

— jest systemem autonomicznym i samoorganizujagcym si¢, bez stacji gtéwnej. Nie wymaga centralnego
systemu kontrolujgcego,

— opiera si¢ na normach i procedurach migdzynarodowych zgodnie z rozdzialem V konwencji SOLAS,
— uzyskal certyfikat jako system stuzacy poprawie bezpieczefistwa zeglugi,
— jest interoperacyjny w skali Swiatowej.

Celem niniejszej sekcji jest okreSlenie wszelkich wymogéw technicznych, poprawek oraz rozszerzen
istniejacych stacji ruchomych AIS klasy A, niezbednych do utworzenia stacji ruchomej AIS $rédladowego do
uzytku w zegludze $rodladowej.

3.2. Zakres

System AIS stanowi pokladowy radiowy system przekazywania danych statycznych, dynamicznych oraz danych
dotyczgcych rejsu pomiedzy wyposazonymi w ten system statkami oraz takimi statkami a stacjami
brzegowymi. Pokladowe stacje AIS nadaja w regularnych odstepach czasu informacje identyfikacyjne statku,
jego pozycje i inne dane. Dzigki tym danym stacje pokladowe lub brzegowe AIS znajdujgce si¢ w granicach
zasiegu radiowego moga automatycznie lokalizowaé, identyfikowac i $ledzi¢ statki wyposazone w system AlIS,
za pomocg odpowiednich monitoréw, np. radaru, czy systeméw obrazowania map elektronicznych,
np. systemu obrazowania map elektronicznych i informacji w zegludze $rédlagdowej (ECDIS $rédlagdowy), jak
okreslono w rozporzadzeniu wykonawczym Komisji (UE) nr 909/2013 (°). System AIS ma na celu poprawe

bezpieczenstwa zeglugi — dzigki bezposredniemu przekazowi informacji pomigdzy statkami, jak tez
usprawnienie proceséw kontroli ruchu statkéw (VTS), $ledzenia i namierzania statkéw oraz usuwania skutkéw
wypadkéw.

Stacje ruchome AIS dzielg si¢ na nastepujgce rodzaje:

a) stacje ruchome klasy A, do uzytku przez wszystkie statki morskie objete wymogami rozdziatu V konwencji
SOLAS;

b) stacja ruchoma AIS $rédladowego posiadajaca pelng funkcjonalnosé klasy A na poziomie facza danych VHF,
posiadajaca funkcje dodatkowe przeznaczone dla statkow zeglugi $rédladowej;

¢) stacje ruchome SO/CS klasy B o ograniczonych funkcjach, ktére moga by¢ uzywane przez statki nieobjete
wymogami dotyczacymi posiadania przez statki stacji ruchomych klasy A lub stacji ruchomych AIS
$rodladowego;

d) stacje brzegowe AIS, w tym stacji bazowe AIS i wzmacniaki AIS.
Rozréznia si¢ nastepujace tryby przekazu informacji:

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

b) statek do brzegu: informacje pochodzace ze statkéw wyposazonych w system AIS moga by¢ réwniez
odbierane przez stacje brzegowe AIS podlaczone do centrum RIS, gdzie generowany jest obraz ruchu
(taktyczny obraz ruchu iflub strategiczny obraz ruchu);

c) brzeg do statku: mozliwe jest przesytanie informacji dotyczacych rejsu i bezpieczenstwa zeglugi.

AIS jest systemem autonomicznym, korzystajagcym z technik samoorganizujacego si¢ wielodostepu z podziatem
czasowym (SOTDMA), dzigki czemu nie potrzebuje stacji gléwnej. Protokét radiowy zostal zaprojektowany
w taki sposéb, aby stacje pokladowe mogly funkcjonowa¢ autonomicznie i same si¢ organizowaé, wymieniajac
si¢ parametrami dostepu do lacza. Czas zostal podzielony na okresy jednominutowe z 2 250 przydzialami
czasowymi w kazdym kanale radiowym, zsynchronizowane w czasie GNSS UTC. Aby uzyska¢ dostep do
kanatu radiowego uzytkownicy wybierajg wolne przydzialy czasowe, majac na uwadze przyszle wykorzystanie
przydzialéw przez inne stacje. Nie ma potrzeby tworzenia centralnego systemu kontrolujacego wykorzystanie
przydzialow czasowych.

Stacja ruchoma AIS $rédladowego sklada si¢ zasadniczo z ponizszych elementow:
a) zespotu nadajnik-odbiornik VHF (1 nadajnik, 2 odbiorniki),
() Rozporzadzenie wykonawcze Komisji (UE) nr 909/2013 z dnia 10 wrze$nia 2013 r. w sprawie specyfikacji technicznych dotyczacych

systemu obrazowania elektronicznych map i informacji nawigacyjnych w zegludze $rédladowe;j (ECDIS $rddladowego), o ktérych mowa
w dyrektywie 2005/44/WE Parlamentu Europejskiego i Rady (Dz.U.L 258 z 28.9.2013, 5. 1).
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b) odbiornika GNSS;
C) 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 VHF w morskiej stuzbie ruchomej.
AIS odbiera na miedzynarodowych czestotliwosciach VHF: AIS 1 (161,975 MHz) i AIS 2 (162,025 MHz),
moze tez by¢ przelaczany na inne czestotliwosci w paSmie VHF w morskiej stuzbie ruchome;.

Ze wzgledu na szczegélne wymogi zeglugi Srédladowej konieczne jest stworzenie tzw. AIS $rddladowego,
z zachowaniem zgodnosci z AIS morskim.

Systemy $ledzenia i namierzania statkow w zegludze $rddladowej musza by¢ zgodne ze stacjami ruchomymi
AIS klasy A okreSlonymi przez IMO. W zwigzku z tym komunikaty AIS $rédladowego musza przekazywaé
nastepujgce rodzaje informacji:

a) informacje statyczne, np.: oficjalny numer statku, sygnal wywolawczy statku, nazwa statku, rodzaj statku;
b) informacje dynamiczne, np.: pozycja statku z podaniem stopnia doktadnosci i zgodnosci;

¢) informacje dotyczace rejsu, np.: dlugo$¢ i szeroko$¢ zestawu, niebezpieczny tadunek znajdujacy si¢ na
statku;

d) informacje charakterystyczne dla zeglugi $rédladowej, np.: liczba niebieskich stozkéw/Swiatel wg ADN czy
przewidywany czas przybycia (ETA) do $luzy/mostu/terminala/granicy.

W przypadku statkéw w ruchu czestotliwo§¢ aktualizacji informacji dynamicznych na poziomie taktycznym
wynosi 2-10 sekund. Dla statkéw zakotwiczonych zaleca si¢ aktualizowanie danych co kilka minut lub jesli
jaka$ informacja ulegnie zmianie.

Stacja ruchoma AIS $rédladowego nie zastepuje ustug nawigacyjnych, ale je wspiera, np. w przypadku $ledzenia
celu za pomoca radaru czy VTS. Stacja ruchoma AIS $rédladowego dostarcza dodatkowych informacji nawiga-
cyjnych: jej warto$¢ dodana polega na umozliwieniu nadzoru i $ledzenia statkéw wyposazonych w AIS
$rédladowy. Dokladnos$é¢ pozycji, uzyskana ze stacji ruchomej AIS $rédladowego przy uzyciu wewnetrznych
(nieskorygowanych) danych GNSS, wynosi zwykle ponad 10 metréw. Jezeli pozycja jest korygowana za
pomocg DGNSS na podstawie poprawek réznicowych z radiolatarni morskich, wiadomosci AIS 17 albo
EGNOS (SBAS), dokladnos$¢ wynosi zwykle ponizej 5 metréw. Ze wzgledu na rézne cechy stacje ruchome AIS
$rédladowego i radary wzajemnie si¢ uzupelniajg.

3.3. Wymogi:
3.3.1.  Wymaogi ogdlne
Stacja ruchoma AIS $rédladowego opiera si¢ na stacji ruchomej AIS klasy A zgodnie z konwencja SOLAS.

Stacja ruchoma AIS $rédladowego musi posiadaé najwazniejsze funkcje stacji ruchomych AIS klasy A,
a jednoczesnie uwzgledniaé specyficzne wymogi Zeglugi Srodladowe;.

AIS $rédladowy musi byé zgodny z AIS morskim i umozliwial bezpo$rednig wymiane danych pomiedzy
statkami morskimi i §rédladowymi, ktére poruszajg si¢ w strefach o ruchu mieszanym.

Wymogi okreslone w pkt 3.3-3.5 to wymogi uzupelniajace lub dodatkowe dotyczace AIS $rédladowego, ktéry
rézni si¢ od stacji przenos$nych AIS klasy A.

Projekt stacji ruchomej AIS $rédladowego musi uwzglednia¢ wyjasnienia techniczne w zakresie normy
dotyczacej Sledzenia i namierzania statkow.

Moc transmisji musi by¢ domyslnie ustawiona na wysokim poziomie, a ustawienie niskie mozna stosowad
tylko wtedy, gdy tak postanowi wlasciwy organ.

3.3.2.  Tres¢ informacji

Stacja ruchoma AIS $rédlagdowego moze stuzy¢ wylgcznie do przekazu informacji zwigzanych ze $ledzeniem
i namierzaniem statkéw oraz z bezpieczefistwem zeglugi.
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Tre$¢ informacji, o ktérych mowa w pkt 3.3.2.1-3.3.2.5, powinna by¢ wprowadzona w taki sposdb, aby
mozna bylo ja wysla ze stacji ruchomej AIS $rédladowego bez potrzeby stosowania aplikacji zewnetrznej.
Komunikaty AIS $rédladowego musza zawieraé nastgpujace informacje (pozycje oznaczone symbolem ,*”
nalezy traktowa¢ inaczej niz w przypadku statkéw morskich):

3.3.2.1. Informacje statyczne o statku

Informacje statyczne o statku w przypadku statkéw zeglugi $rodladowej musza mie¢ mozliwie takie same

parametry i taka samg strukture jak w przypadku stacji ruchomych AIS klasy A. Kazde przejscie z parametréw

$§rédladowych do parametréw morskich odbywa si¢ w sposob automatyczny, o ile jest to wykonalne.

Nieuzywane parametry nalezy zaznaczy¢ jako ,niedostepne”.

Nalezy tez dodaé informacje statyczne charakterystyczne dla statkoéw zeglugi $rédlagdowe;j.

Informagje statyczne o statku sa nadawane niezaleznie przez dany statek lub na zadanie.

Identyfikator uzytkownika (MMSI) we wszystkich komunikatach

Nazwa statku Komunikat AIS 5

Sygnal wywolawczy statku Komunikat AIS 5

Numer IMO Komunikat AIS 5 (niedostgpny dla statkéw zeg-
lugi $rédladowej)

Rodzaj statku/zestawu i fadunku * Komunikat AIS 5 + komunikat $rédladowy FI 10

Dlugos¢ calkowita (z doktadnoscig do decymetra) * Komunikat AIS 5 + komunikat $rédladowy FI 10

Szeroko$¢ catkowita (z dokladnoscig do decymetra) * Komunikat AIS 5 + komunikat $rédladowy FI 10

Niepowtarzalny europejski numer identyfikacyjny statku | Komunikat $rédladowy FI 10

(ENI)

Punkt odniesienia dla meldowanej pozycji na statku (lokali- | Komunikat AIS 5

zacja anteny) *

3.3.2.2. Informacje dynamiczne o statku

Informacje dynamiczne o statku w przypadku statkéw zeglugi $rédladowej muszg mie¢ mozliwie takie same
parametry i takg samg strukture jak w przypadku stacji ruchomych AIS klasy A. Nieuzywane parametry nalezy
zaznaczy¢ jako ,niedostepne”.

Nalezy tez doda¢ informacje dynamiczne charakterystyczne dla statkow zeglugi $rédladowej.

Informacje dynamiczne o statku sg nadawane niezaleznie przez dany statek lub na zadanie.

Pozycja zgodnie ze Swiatowym Systemem Geodezyjnym | Komunikat AIS 1, 2 i 3
z 1984 r. (WGS 84)

Predkos¢ nad dnem (SOG) Komunikat AIS 1, 2i 3
Kurs COG Komunikat AIS 1, 21i 3
Kurs rzeczywisty HDG Komunikat AIS 1, 2i 3
Predko$¢ zmiany kursu ROT Komunikat AIS 1, 21 3
Doktadnos$¢ pozycji (GNSS/DGNSS) Komunikat AIS 1, 2i 3

Typ urzadzenia do elektronicznego okre$lania pozycji Komunikat AIS 1, 21 3
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Status nawigacji Komunikat AIS 1, 21 3
Status niebieskiego znaku * Komunikat AIS 1,21 3
Jako$¢ danych dot. predkosci Komunikat $rédladowy FI 10
Jako$¢ danych dot. kursu Komunikat $rédladowy FI 10
Jako$¢ danych dot. kursu rzeczywistego Komunikat $rédladowy FI 10

3.3.2.3.

3.3.2.4.

3.3.2.5.

Informacje o rejsie

Informacje o rejsie w przypadku statkow Zeglugi $rodladowej musza mie¢ mozliwie takie same parametry
i takg samg strukture jak w przypadku stacji ruchomych AIS klasy A. Nieuzywane parametry nalezy zaznaczy¢
jako ,niedostepne”.

Nalezy tez poda¢ informacje o rejsie charakterystyczne dla statkow zeglugi $rodladowej.

Informacje o rejsie s nadawane niezaleznie przez dany statek lub na zadanie.

Miejsce przeznaczenia (kod lokalizacji ISRS) Komunikat AIS 5

Kategoria niebezpiecznego fadunku Komunikat AIS 5

ETA Komunikat AIS 5

Maksymalne biezgce zanurzenie statyczne * Komunikat AIS 5 + komunikat $rédladowy FI 10
Wskazanie ladunku niebezpiecznego Komunikat $rédladowy FI 10

Statek z fadunkiem/bez fadunku Komunikat $rédladowy FI 10

Liczba os6b na statku

Liczbe 0s6b na statku nalezy przekazywac albo jako komunikat do wszystkich, albo na zadanie jako komunikat
adresowany ze statku do stacji brzegowej, albo w razie wystapienia zdarzenia.

Liczba czlonkéw zalogi na statku Komunikat §rédladowy FI 55
Liczba pasazer6w na statku Komunikat $rédladowy FI 55
Liczba personelu pokladowego na statku Komunikat $rédladowy FI 55

Komunikaty dotyczace bezpieczenstwa

Komunikaty dotyczace bezpieczenstwa (np. wiadomosci tekstowe) sa przekazywane w razie potrzeby w formie
komunikatéw do wszystkich lub adresowanych do konkretnej stacji.

Komunikaty zaadresowane dotyczace bezpieczenstwa Komunikat AIS 12

Komunikaty do wszystkich dotyczace bezpieczenstwa Komunikat AIS 14

Czgstotliwos¢ przesylania informacji

Rézne rodzaje informacji w ramach komunikatéw AIS $rédladowego sa przesylane w réznych odstepach czasu.
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Czestotliwo$¢  raportowania informacji dynamicznych mozna zmienia¢ miedzy trybem autonomicznym
a trybem przypisanym w przypadku statkéw w ruchu na $rédladowych drogach wodnych. Czestotliwosé
raportowania mozna zwigkszy¢ do 2 sekund w trybie przypisanym. Zmiana czestotliwoSci raportowania
powinna by¢ mozliwa ze stacji bazowej AIS (za poSrednictwem wiadomosci AIS 23 w przypadku zadania
grupowego lub komunikatu 16 w przypadku zadania indywidualnego) oraz za pomoca polecen
z zewnetrznych systeméw poktadowych, za posrednictwem interfejsu IEC 61162 okre$lonego w dodatku B.

Informacje statyczne i dotyczace rejsu przesyla si¢ z czestotliwoscia 6 minut, na zadanie albo w przypadku
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zmiany informacji.

Stosuje si¢ nastepujace czestotliwosci raportowania:

Informacje statyczne o statku

Co 6 minut, na zadanie lub w przypadku zmiany
danych

Informacje dynamiczne o statku

W zaleznosci od statusu nawigacji i trybu pracy
statku, w trybie autonomicznym (domyslnym)
albo w trybie przypisanym, zob. tabela 3.1.

Informacje o rejsie

Co 6 minut, na zadanie lub w przypadku zmiany
danych

Liczba 0sdb na statku:

W razie potrzeby lub na zadanie

Komunikaty dotyczgce bezpieczenstwa

W razie potrzeby

Specjalne komunikaty aplikacyjne:

W razie potrzeby (okresla odpowiedni organ)

Tabela 3.1

Czestotliwo$¢ aktualizacji informacji dynamicznych o statku

Dynamiczne warunki statku

Nominalna czestotliwo$¢ meldowania

Statek ,zakotwiczony”, poruszajacy si¢ z predkoscig nie
wigkszg niz 3 wezly

3 minuty ()

Statek ,zakotwiczony”, poruszajacy si¢ z predkoscig wigk-
szg niz 3 wezly

10 sekund (1)

Statek w trybie autonomicznym, poruszajacy si¢ z predkos-
cig 0-14 weztéw

10 sekund (1)

Statek w trybie autonomicznym, poruszajacy si¢ z predkos-
cig 0-14 wezléw, kurs zmienny

3 1/3 sekundy (')

Statek w trybie autonomicznym, poruszajacy si¢ z predkos- | 6 sekund (1)
cig 14-23 wezléw

Statek w trybie autonomicznym, poruszajacy si¢ z predkos- | 2 sekundy
cia 14-23 wezléw, kurs zmienny

Statek w trybie autonomicznym, poruszajacy si¢ z predkos- | 2 sekundy
cig wigksza niz 23 wezly

Statek w trybie autonomicznym, poruszajacy si¢ z predkos- | 2 sekundy

cia wigksza niz 23 wezly, kurs zmienny

Statek w trybie przypisania (%)

przypisanie od 2 sekund do 10 sekund

(") Jezeli stacja ruchoma dziala jako semafor (por. zalecenie ITU-R M.1371, zalacznik 2, § 3.1.1.4), czgstotliwo$¢ meldowania
zwigksza si¢ do dwoch sekund (por. zalecenie ITU-R M.1371, zalacznik 2, § 3.1.3.3.2).

() Zmiana wprowadzana w razie potrzeby przez wlasciwy organ.
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3.3.4.  Platforma technologiczna
Platforma dla stacji ruchomej AIS $rédladowego jest stacja ruchoma AIS klasy A.

Rozwigzanie techniczne stacji ruchomej AIS $rodladowego opiera si¢ na tych samych normach technicznych,
co stacje ruchome AIS klasy A (zalecenie ITU-R M.1371 i norma miedzynarodowa IEC 61993-2).

3.3.5.  Kompatybilnos¢ ze staciami ruchomymi AIS klasy A

Stacje ruchome AIS $rédladowego musza by¢ zgodne z stacjami ruchomymi AIS klasy A i musza mie¢
zdolnos¢ odbierania i przetwarzania wszystkich komunikatéw AIS (zgodnie z zaleceniem ITU-R M.1371 oraz
wyjasnieniami technicznymi dotyczacymi zalecenia ITU-R M.1371 sporzadzonymi przez Miedzynarodowe
Stowarzyszenie Stuzb Oznakowania Nawigacyjnego (IALA)), a takze komunikatéw okreslonych w pkt 3.4.

3.3.6.  Niepowtarzalny identyfikator

Aby zapewni¢ kompatybilno§¢ ze statkami morskimi, morski numer identyfikacyjny (MMSI) nalezy stosowac
jako niepowtarzalny identyfikator stacji (identyfikator urzadzenia radiowego) w przypadku stacji ruchomych
AIS $rédladowego.

3.3.7.  Wymogi dotyczgce aplikagji

Informacje, o ktérych mowa w pkt 3.3.2, musza byé wprowadzane, przechowywane i wyswietlane
bezposrednio w stacji ruchomej AIS $rédladowego.

Stacja ruchoma AIS $rédladowego musi ponadto umozliwia¢ przechowywanie w pamieci wewnetrznej danych
statycznych charakterystycznych dla zeglugi $rédladowej, tak aby przerwy w dostawie pradu nie powodowaly
ich utraty.

Niezbe¢dna konwersja danych (np. wezly na km/h) z komunikatéw AIS $rédladowego w celu wyswietleniu na
wyswietlaczu MKD (Minimum Keyboard Display) lub podawanie i wys$wietlanie na wyswietlaczu MKD informacji
dotyczacych typow statkow zeglugi Sroédladowej musi odbywaé si¢ w ramach stacji ruchomej AIS
srédladowego.

Specjalne komunikaty aplikacyjne (ASM) nalezy wprowadzaé[wySwietlaC przy pomocy aplikacji zewnetrznej,
z wyjatkiem komunikatu ASM w ramach AIS $rédlagdowego DAC = 200 FI = 10 (dane statyczne i dotyczace
rejsu statku zeglugi $rédladowej) oraz komunikatu DAC = 200 FI = 55 (liczba oséb na statku zeglugi
$rédladowej), ktére s3 wprowadzane bezposrednio na stacji ruchomej AIS $rédladowego.

W dodatku B podano zdania dla interfejsu cyfrowego na potrzeby zaprogramowania danych dotyczacych
zeglugi $rédladowej w transponderze AlS.

Stacja ruchoma AIS $rédladowego musi zapewnia¢ — jako minimum - interfejs zewnetrzny w celu
wprowadzania danych DGNSS dotyczacych korekty i integralnosci zgodnie z przepisami okreSlonymi przez
Komitet nr 104 ds. DGNSS przy Komisji Radiotechnicznej ds. Ustug Morskich.

3.3.8.  Homologacja typu

Stacja ruchoma AIS $rédladowego podlega homologacji typu pod wzgledem zgodnosci z niniejszymi specyfi-
kacjami technicznymi.

3.4. Zmiany protokolu stacji ruchomej AIS $rédladowego

W zwigzku ze zmianami zalecenia ITU-R M.1371 kilka parametréw pozwala na stosowanie nowych kodéw
statusu. Nie zakléca to funkcjonowania systemu AIS, ale moze prowadzi¢ do wySwietlania nieznanych kodéw
statusu przez urzadzenia oparte na wcze$niejszych wersjach normy.

3.4.1.  Tabela 3.2 Meldunek pozycyjny

Tabela 3.2
Meldunek pozycyjny
Parametr Liczba bitow Opis
Identyfikator 6 Identyfikator komunikatu 1, 2 lub 3
komunikatu
Wskaznik powtorzen 2 Wzmacniak podaje, ile razy powtérzono komunikat.
0-3; warto$¢ domyslna = 0 3 = wigcej nie powtarzaé
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Parametr Liczba bitow Opis

Identyfikator 30 Numer MMSI
uzytkownika (MMSI)

Status nawigacji 4 0 = w ruchu przy wlaczonym silniku; 1 = kotwiczenie; 2 = niedowo-
dzony; 3 = ograniczona sterownos$(; 4 = statek ograniczony przez
wlasne zanurzenie; 5 = cumowanie; 6 = na mieliZnie;

7 = pol6éw ryb; 8 = w ruchu, zaglowiec;

9 = zarezerwowane w celu przyszlej zmiany statusu nawigacji dla jed-
nostek szybkich;

10 = zarezerwowane w celu przyszlej zmiany statusu nawigacji dla
ekranoplanéw;

11 = statek z napedem holujacy za rufg (zastosowanie regionalne) (?)

12 = statek z napedem pchajacy lub holujacy burta w burte (zastosowa-
nie regionalne) (?)

13 = kod rezerwowy; 14 = AIS-SART (aktywne);

15 = nieokreslone = warto$¢ domyslna (stosowane réwniez w AlS)

Predko$¢ zmiany 8 0 do + 126 = zwrot w prawo o 708° lub wigcej stopni na minute

kursu ROT w AIS 0 do - 126 = zwrot w lewo o 708° lub wigcej stopni na minute

Wartoéci od 0 do 708° na minute kodowane przez ROTAIS = 4,733
SQRT (ROTsensor) stopni na minute, przy czym ROTsensor to predkosé
zmiany kursu (ROT) na podstawie zewnetrznego wskaznika predkosci
zmiany kursu. ROTAIS zaokragla si¢ do najblizszej liczby catkowitej

+ 127 = zwrot w prawo o wiecej niz 5° na 30 s (wskaznik predkosci
zmiany kursu nie jest dostepny)

- 127 = zwrot w lewo o wiccej niz 5° na 30 s (wskaznik predkosci
zmiany kursu nie jest dostepny)

- 128 (80 w systemie szesnastkowym) wskazuje brak informacji o zmia-
nie kursu (domyslnie).

Dane dotyczace ROT nie powinny pochodzi¢ z informacji o kursie nad
dnem (COQG).

Predkos¢ nad dnem 10 Predkos$¢ nad dnem w 1/10 weztéw (0-102,2 wezta)
1 023 = niedostepny; 1 022 = 102,2 wezla lub wigcej (2)

Dokladnos¢ pozycji 1 Flage dokladnosci pozycji (PA) nalezy okresli¢ zgodnie z ITU-R M.
1371.

1 =duza (=< 10 m)
0 = mala (> 10 m)

0 = warto$¢ domyslna

Dlugo$¢ geograficzna 28 Dlugo$¢ w 1/10 000 min (+ 180 st., wschodnia = warto$¢ dodatnia
(zgodnie z kodem uzupelnieri do dwdch), zachodnia = warto$¢ ujemna
(zgodnie z kodem uzupekien do dwéch),

181 (6791ACO w systemie szesnastkowym) = niedostepna = warto$¢

domyslna
Szerokosé 27 Szeroko$¢ w 1/10 000 min (+ 90 st., pélnocna = warto$¢ dodatnia
geograficzna (zgodnie z kodem uzupeliefi do dwoch), potudniowa = wartosé

ujemna (zgodnie z kodem uzupelniens do dwdch), 91= (3412140 w sys-
temie szesnastkowym) = niedostepna = warto$¢ domyslna

Kurs nad dnem 12 Kurs nad dnem w 1/10 st. (0-3599). 3 600 (E10 w systemie szesnast-
kowym)

= niedostgpny = warto$¢ domyslna;

3 601-4 095 nie stosuje si¢
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Parametr Liczba bitow Opis

Kurs rzeczywisty 9 Stopnie (0-359) (511 = niedostepny = warto$¢ domyslna)

Znacznik czasu 6 Sekunda UTC w momencie sporzadzenia meldunku przez system elek-
tronicznego okre§lania pozycji (EPFS) (0-59, lub 60 — jesli znacznik
czasu jest niedostepny, co stanowi rowniez warto$¢ domyslng, lub 61 -
jesli system okreslania pozycji dziala w trybie recznego wprowadzania
danych, lub 62 — jesli system elektronicznego okreslania pozycji dziala
w trybie szacunkowym (nawigacja obliczeniowa), lub 63 — jezeli system
ustalania pozycji nie dziala).

Wskaznik manewru 2 Wskazanie, czy ustawiono niebieski znak (%)

;ﬂigalnego: niebieski 0 = niedostgpny = wartos¢ domyslna;

1 = brak manewru specjalnego = nie ustawiono niebieskiego znaku
2 = manewr specjalny = ustawiono niebieski znak

tak,

3 nie stosuje sie.

Dodatkowy 3 Nieuzywany. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwowany dla przyszlego
uzytku.

Flaga RAIM 1 Flaga niezaleznego monitorowania sp6jnosci odbiornika (RAIM) w urzg-
dzeniu do elektronicznego okreslania pozycji; 0 = brak stosowania
RAIM = warto$¢ domyslna; 1 = stosowanie RAIM. Flage RAIM nalezy
okresli¢ zgodnie z ITU-R M. 1371.

Stan komunikacji 19 Stan komunikacji nalezy okresli¢ zgodnie z ITU-R M. 1371.

Razem 168 Zajmuje 1 przydzial

(') Nie ma zastosowania w Unii do celéw niniejszego rozporzadzenia.

() Wezly sa przeliczane na km/h przez zewng¢trzne urzadzenia pokladowe.

(}) Ocenia si¢ tylko wtedy, gdy meldunek pochodzi ze stacji ruchomej AIS $rodladowego oraz jesli informacja jest podawana

automatycznie (bezposrednie polaczenie z przelacznikiem).
3.4.2.  Dane statyczne statku i dane dotyczgce rejsu (komunikat 5)

Tabela 3.3

Meldowanie statycznych i dynamicznych danych statku

Parametr Liczba bitéw Opis
Identyfikator 6 Identyfikator tego komunikatu: 5
komunikatu
Wskaznik powtdrzen 2 Wzmacniak podaje, ile razy powtérzono komunikat. 0-3; wartos¢ do-
myslna = 0 3 = wigcej nie powtarzaé
Identyfikator 30 Numer MMSI
uzytkownika (MMSI)
Wskaznik wersji AIS 2 0 = stacja zgodna z zaleceniem ITU-R M. 1371-1;

1 = stacja zgodna z zaleceniem ITU-R M. 1371-3 (lub wersjg p6Zniej-
Sz3);

2 = stacja zgodna z zaleceniem ITU-R M. 1371-5 (lub wersjg pdzniej-
sz3);

3 = stacja zgodna z przyszlymi wersjami
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Parametr

Liczba bitow

Opis

Numer IMO

30

0 = niedostepny = warto$¢ domyslna — nie dotyczy poszukiwawczo-ra-
towniczych statkéw powietrznych.

0000000001-0000999999 nie stosuje si¢
0001000000-0009999999 = wazny numer IMO;
0010000000-1073741823 = oficjalny numer panstwa bandery. (')

Sygnal wywolawczy

42

7 znakoéw w 6-bitowym kodzie ASCIl, ,@@@@@@@" = niedostepny =
warto$¢ domyslna

Jednostka powiazana ze statkiem macierzystym powinna stosowaé ,A”,
a nastgpnie ostatnie 6 cyfr MMSI statku macierzystego. Takie jednostki
stanowig np. statki holowane, todzie ratownicze, fodzie typu tender, to-
dzie ratunkowe i tratwy ratunkowe

Nazwa

120

Maksymalnie 20 znakéw w 6-bitowym kodzie ASCII, zob.: ITU-R M.
1371,

@EEEEERERERRPEEPAEE@EAE@ = niedostgpna = warto$¢ domyslna.
W przypadku poszukiwawczo-ratowniczych statkéw powietrznych
(SAR) nalezy poda¢ ,SAR AIRCRANNNNNN”, gdzie NNNNNNN to nu-
mer rejestracji statku powietrznego.

Rodzaj statku
i fadunku

0 = niedostepny lub brak statku = wartos¢ domyslna;
1-99 = zgodnie z definicjg w ITU-R M. 1371; ()
100-199 = zarezerwowany, zastosowanie regionalne;
200-255 = zarezerwowany dla przyszlego uzytku
Nie dotyczy statkéw powietrznych SAR

Wymiary catkowite
statku/zestawu oraz
odniesienie dla

pozycji

30

Punkt odniesienia dla meldowanej pozycji; wskazuje réwniez wymiary
statku w metrach (zob.: ITU-R M. 1371).

W przypadku statkéw powietrznych SAR wlasciwe organy moga zdecy-
dowal o stosowaniu tego elementu. W przypadku jego stosowania na-
lezy poda¢ maksymalne wymiary jednostki. Warto$¢ domyslna A = B =
C = D powinna wynosi¢ ,0” (%) (%) (°)

Typ urzadzenia do
elektronicznego
okreslania pozycji

0 = nieokreslone (warto$¢ domyslna),
1 = GPS,

2 = GLONASS,

3 = polagczony GPS/GLONASS,

4 = Loran-C,

5 = Chayka,

6 = zintegrowany system nawigacyjny,
7 = zmierzony,

8 = Galileo

9-14 = nie stosuje si¢

15 = GNSS wewnegtrzny

ETA

20

ETA; MMDDHHMM UTC

Bity 19-16 miesigc; 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 = niedostgpny = wartos¢ domyslna;

W przypadku statkéw powietrznych SAR wlasciwe organy moga zdecy-
dowac o stosowaniu tego elementu.
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Parametr Liczba bitow Opis
Maksymalne biezgce 8 W 1/10 m, 255 = zanurzenie 25,5 m lub wigksze, 0 = niedostgpny =
zanurzenie statyczne warto§¢ domyslna (6)
Miejsce przeznaczenia 120 Maksymalnie 20  znakéw w  6-bitowym  kodzie = ASCIJ;

@EEEEEEREEEEEPEEPEE@QEE@@ = niedostepny. ()

Urzadzenie terminala 1 Terminal danych gotowy (0 = dostepny, 1 = niedostepny = warto$¢ do-

danych (DTE) my$lna)

Dodatkowy 1 Dodatkowy. Nieuzywany. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwowany dla
przysztego uzytku.

Razem 424 Zajmuje 2 przydzialy.

(") Nalezy ustawi¢ na 0 dla statkéw zeglugi srédladowe;.

() W przypadku Zeglugi Srodladowej wybiera si¢ najblizszy odpowiednik (zob. dodatek C).

(}) Najwigksze wymiary konwoju wpisane w prostokat.

(*) Z dokladnoscia do decymetra, zaokraglone w gore.

(*) Punkt odniesienia otrzymuje si¢ ze zdania dla interfejsu SSD, po wybraniu ,identyfikatora Zrédta”. Punkty odniesienia dla
pozycji z identyfikatorem Zrédla Al nalezy przechowywac jako informacje wewnetrzne. Inne identyfikatory Zrédla musza
prowadzi¢ do informacji o punktach odniesienia w przypadku zewnetrznego punktu odniesienia.

(°) Z dokladnoscia do centymetra, zaokraglone w gore.

() Stosuje si¢ kody lokalizacji ISRS w ramach wskaznika RIS, na podstawie europejskiego systemu zarzadzania danymi refe-
rencyjnymi (ERDMS) prowadzonego przez Komisj¢ Europejska.

Rys. 3.1

Punkt odniesienia dla meldowanej pozycji i wymiaréw calkowitych statku/zestawu

é :
® GNSS antenna
w
D
— S l i
x|
L
Liczba bitéw Pola bitowe Odleglo$¢ (m)
0-511
A 9 Bit 21 — bit 29 o
511 = 511 m lub wiecej
0-511
B 9 Bit 12 - bit 20
511 = 511 m lub wiecej
Punkt odniesienia dla
meldowanej pozycji
0-63 ) POZyc)
C 6 Bit 6 — bit 11
63 = 63 m lub wigcej
0-63
D 6 Bit 0 — bit 5 o
63 = 63 m lub wiecej
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Liczba bitow Pola bitowe Odlegtos¢ (m)

L=A+B Wymiary catkowite
_ stosowane w stacji
ruchomej AIS
srodladowego

Okreslone w komunikacie §rédladowym FI 10
W=C+D

Wymiary zgodnie z kierunkiem nadawanych informacji o kursie (dzi6b).

Punkt odniesienia meldowanej pozycji nie jest dostgpny, ale dostepne s3 wymiary statku/zestawu: A = C = 0 oraz B # 0 oraz
D = 0.

Ani punkt odniesienia meldowanej pozycji, ani wymiary statku/zestawu nie sa dostgpne: A =B = C =D = 0 (= warto$¢ do-
my$lna).

Dla zastosowania w tabeli komunikatu: A = najwazniejsze pole. D = najmniej wazne pole

3.4.3.  Zadanie grupowe (komunikat 23)

Zadanie grupowe nalezy adresowac do stacji ruchomych AIS $rédladowego za pomoca komunikatu 23 przy
uzyciu rodzaju stacji ,6 = Srédladowe drogi wodne”.

3.5. Komunikaty AIS $rédladowego
3.5.1.  Dodatkowe komunikaty AIS srédlgdowego

W zwigzku z potrzebami w zakresie informacji okreslono specjalne komunikaty AIS $rédladowego. Oprocz
informacji, ktére sa wprowadzone bezposrednio w stacji AIS $rodlagdowego, stacja ruchoma AIS $rédladowego
moze przekazywal dodatkowe informacje w formie specjalnych komunikatéw aplikacyjnych (ASM). Tres¢ tych
informacji jest zwykle przetwarzana przez aplikacje zewnetrzng, taka jak ECDIS $rédladowy.

Za stosowanie ASM w AIS $rédladowym odpowiada komisja rzeczna lub whasciwe organy.

3.5.2.  Identyfikator aplikacji dla specjalnych komunikatéw aplikacyjnych w AIS $rédlgdowym

Na specjalne komunikaty aplikacyjne skladajg sie: dane typowe dla stacji ruchomej AIS klasy A zgodnie
z zaleceniem ITU-R M.1371 (identyfikator komunikatu, wskaznik powtérzen, identyfikator Zrédla, identyfikator
miejsca przeznaczenia), identyfikator aplikacji (AI = DAC + FI) oraz tre§¢ komunikatu (r6zna dtugosé, do
okreslonej gérnej granicy).

Szesnastobitowy identyfikator aplikacji (AI = DAC + FI) skfada si¢ z nastepujgcych elementéw:
a) dziesigciobitowego kodu strefy (DAC): migdzynarodowego (DAC = 1) lub regionalnego (DAC > 1);

b) szesciobitowego identyfikatora funkcji (FI), ktory umozliwia sporzadzanie 64 niepowtarzalnych specjalnych
komunikatéw aplikacyjnych.

W przypadku zharmonizowanych europejskich specjalnych komunikatéw aplikacyjnych nadawanych
w systemie AIS $rédladowym stosuje si¢ kod DAC ,200”.

Dodatkowo krajowy (regionalny) DAC moze by¢ stosowany w lokalnych komunikatach ASM, np. w testach
pilotazowych. Mimo to zdecydowanie zaleca si¢, aby nie stosowaé regionalnych komunikatéw ASM.

3.5.3.  Tres¢ informacji w specjalnych komunikatach aplikacyjnych

Srédladowe komunikaty AIS ASM DAC = 200 FI = 10 (dane statyczne statku i dane dotyczace rejsu w zegludze
$rodladowej) oraz DAC = 200 FI = 55 (liczba os6b na statku zeglugi Srodladowej) sa wprowadzone
bezposrednio w stacji ruchomej AIS $rédladowego(zob. pkt 3.5.3.1 oraz 3.5.3.2).

3.5.3.1. Dane statyczne statku i dane dotyczace rejsu w zegludze srédladowej (specjalny komunikat
§rédladowy F1 10)

Z tego komunikatu korzystaja wylacznie statki zeglugi $rédladowej, by nadawa¢ dane statyczne statku i dane
dotyczace rejsu w uzupelnieniu komunikatu 5. Komunikat ten nalezy przesyla¢ niezwlocznie (z punktu
widzenia AIS) razem z komunikatem binarnym 8, po nadaniu komunikatu 5.
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Tabela 3.4
Meldowanie danych statku zeglugi $rédladowej
Parametr Liczba bitow Opis
Identyfikator komunikatu 6 Identyfikator tego komunikatu: 8 zawsze 8
Wskaznik powtérzen 2 Wzmacniak podaje, ile razy powtdrzono komunikat.
0-3; warto$¢ domyslna = 0 3 = wiecej nie powtarzaé
Identyfikator Zrédla 30 Numer MMSI
Dodatkowy 2 Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwowany
dla przyszlego uzytku.
Identyfikator aplikacji 16 DAC = 200, FI = 10
Niepowtarzalny europejski 48 8 znakoéw w 6-bitowym kodzie ASCII
3‘:&13 (%dl\ellll)tyﬁkacy]ny 00000000 = nie przypisano ENI = warto$¢ domyslna;
Dlugos$¢ statku/zestawu 13 1-8 000 (pozostalych nie stosuje si¢) dlugos¢ statku/zes-
tawu w 1/10 m, 0 = warto$¢ domyslna;
Szeroko$¢ statku/zestawu 10 1-1 000 (pozostalych nie stosuje si¢) dlugos¢ statku/zes-
tawu w 1/10 m; 0 = warto$¢ domyslna
Rodzaj statku i zestawu 14 Numer rodzaju statku i zestawu zgodnie z dodatkiem C
0 = niedostgpny = warto$¢ domyslna
£ | Wskazanie tadunku 3 Liczba niebieskich stozkéw/Swiatel 0-3; 4 = flaga B, 5 =
£ | niebezpiecznego warto$¢ domyslna = nieznana
e
L
§ Maksymalne biezace 11 1-2 000 (pozostalych nie stosuje si¢) zanurzenie w 1/100
zanurzenie statyczne m, 0 = warto$¢ domyslna = nieznane
Statek z fadunkiem/bez 2 1 = z fadunkiem, 2 = bez ladunku, 0 = niedostepny/war-
fadunku to$¢ domyslna, 3 nie stosuje si¢
Jako$¢ 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 = warto$¢ domyslna (*)
rzeczywistego
Dodatkowy 8 Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwowany
dla przyszlego uzytku.
Razem 168 Zajmuje 1 przydziat
(*) Nalezy ustawi¢ na 0, jesli do transpondera nie jest podiaczony zaden homologowany czujnik (np. gyro).
3.5.3.2. Liczba os6b na statku (specjalny komunikat §rédladowy FI 55)

Komunikat ten nadaja wylacznie statki zeglugi $rédladowej, by poda¢ liczbe 0séb (pasazeréw, zalogi, personelu
pokladowego) na statku. Komunikat przesylany jest wraz z komunikatem binarnym 6, najlepiej w razie zajicia
zdarzenia lub na zadanie za pomocg binarnego komunikatu funkcyjnego miedzynarodowego identyfikatora
aplikacji 2.
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Tabela 3.5

Meldowanie liczby os6b na statku

Parametr Liczba bitow Opis
Identyfikator komunikatu 6 Identyfikator tego komunikatu: 6 zawsze 6
Wskaznik powtérzen 2 Wzmacniak podaje, ile razy powtérzono komunikat.
0-3; warto$¢ domyslna = 0 3 = wigcej nie powtarzaé
Identyfikator Zrédia 30 Numer MMSI stacji Zrédtowej
Numer porzagdkowy 2 0-3
Identyfikator miejsca 30 Numer MMSI stacji przeznaczenia
przeznaczenia
Flaga retransmisji 1 Flage retransmisji nalezy ustawi¢ przy retransmisji: 0 =
brak retransmisji = warto$¢ domyslna;
1 = retransmisja.
Dodatkowy 1 Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwowany
dla przyszlego uzytku.
Identyfikator aplikacji 16 DAC = 200, H = 55
Liczba czlonkéw zalogi na 8 0-254 czlonkéw zalogi, 255 = nieznana = warto$¢ do-
statku my$lna
g
S | Liczba pasazeréw na statku 13 0-8 190 pasazeréw, 8 191 = nieznana = warto$¢ do-
& my$lna
(5]
g
A | Liczba personelu 8 0-254 osoby personelu pokladowego, 255 = nieznana =
pokladowego na statku warto$¢ domyslna
Dodatkowy 51 Nie stosuje si¢. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwowany
dla przyszlego uzytku.
Razem 168 Zajmuje 1 przydzial
4. INNE STACJE RUCHOME AIS NA SRODLADOWYCH DROGACH WODNYCH
4.1. Wprowadzenie

Statki, ktore nie muszg posiadaé stacji ruchomych AIS $rédladowego, moga stosowaé inne stacje ruchome

AIS. Mozna stosowa¢ nastepujace stacje ruchome:

a) stacja ruchoma AIS klasy A zgodnie z art. 35 ust. 2 i 3 dyrektywy Komisji 2014/90/UE (%);

b) stacja ruchoma AIS klasy B zgodnie z pkt 4.2.

Stosowanie takich stacji na $rédladowych drogach wodnych jest uzaleznione od decyzji wlasciwego organu
odpowiedzialnego za Zegluge na tym obszarze.

Jezeli takie stacje stosuje si¢ dobrowolnie, kapitan musi stale aktualizowaé recznie wprowadzane dane AIS. W
systemie AIS nie wolno nadawaé nieprawidtowych danych.

(°) Dyrektywa Parlamentu Europejskiego i Rady 2014/90/UE z dnia 23 lipca 2014 r. w sprawie wyposazenia morskiego i uchylajaca
dyrektywe Rady 96/98/WE (Dz.U. L 257 z 28.8.2014, s. 146).
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4.2. Wymogi ogélne dla stacji ruchomych AIS klasy B na $rédladowych drogach wodnych

Funkcje AIS klasy B s3 ograniczone w poréwnaniu ze stacjami ruchomymi AIS $rédladowego. Komunikaty
wysylane przez stacje ruchoma AIS klasy B maja nizszy priorytet w stosunku do transmisji ze stacji ruchomych
AIS $rédladowego.

Oprécz wymogéw wynikajacych z innych aktéw prawnych Unii, w szczegdlnosci dyrektywy Parlamentu
Europejskiego i Rady 1999/5/WE (') i decyzji Komisji 2005/53/WE (%), stacje ruchome AIS klasy B zainsta-
lowane na statkach plywajacych po unijnych $rédladowych drogach wodnych musza spelnia¢ wymogi
okreslone w:

a) zaleceniu ITU-R M. 1371;

b) normie miedzynarodowej IEC 62287 (obejmuje to réwniez zarzadzanie kanalami DSC).

Uwaga: do obowigzkéw wlasciwego organu odpowiedzialnego za nawigacje w tym obszarze nalezy upewnienie
sie, Ze stacje ruchome AIS klasy B sg zgodne z normami i wymogami wymienionymi w akapicie
drugim, przed wydaniem licencji dla stacji pokladowej i przydzieleniem morskiego numeru identyfika-
cyjnego (MMSI), na przyklad poprzez homologacje odpowiednich stacji ruchomych AIS klasy B.

5. POMOCE NAWIGACYJNE AIS W ZEGLUDZE SRODLADOWE]
5.1. Wprowadzenie

Pomoc nawigacyjna (w skrocie ,AtoN” z ang. Aids to Navigation) to oznakowanie pomagajace w zegludze. Takie
pomoce obejmuja latarnie morskie, plawy, sygnaly mglowe i plawy dzienne. Wykaz rodzajéw pomocy nawiga-
cyjnych zamieszczono w tabeli 5.2.

Technologia AIS umozliwia dynamiczne przekazywanie informacji o pomocach nawigacyjnych.

Na potrzeby zeglugi Sroédladowej nalezy rozszerzy¢ meldunek AIS morskiego dotyczacy pomocy nawigacyjnych
(komunikat 21), aby uwzgledni¢ specyfike $rédladowego systemu oznakowania.

Meldunek AIS morskiego dotyczacy pomocy nawigacyjnych opiera si¢ na systemie oznakowania IALA.
W przypadku Zeglugi $rodladowej meldunek AIS morskiego dotyczacy pomocy nawigacyjnych musi by¢
zgodny z europejskim systemem $rédladowym pomocy nawigacyjnych, opisanym w pkt 5.

W meldunku AIS dotyczagcym pomocy nawigacyjnych przekazuje si¢ pozycje i znaczenie pomocy nawiga-

cyjnych oraz informacje, czy dana plawa znajduje si¢ w odpowiednim miejscu (na pozycji) lub nie (poza
pozycja).

5.2. Stosowanie komunikatu 21: meldowanie pomocy nawigacyjnych

Na $rédladowych drogach wodnych stosuje si¢ meldunek AIS dotyczacy pomocy nawigacyjnych (komunikat
21), jak okreslono w zaleceniu ITU-R M.1371. Dodatkowe europejskie rodzaje pomocy nawigacyjnych
w zegludze $rédladowej s3 kodowane przy uzyciu bitéw ,Status pomocy nawigacyjnych”.

Tabela 5.1

Meldunek AIS dotyczacy pomocy nawigacyjnych

Parametr Liczba bitéw Opis
Identyfikator 6 Identyfikator tego komunikatu: 21
komunikatu
Wskaznik powtérzen 2 Wzmacniak podaje, ile razy powtérzono komunikat.
0-3; warto$¢ domyslna = 0 3 = wigcej nie powtarzaé

(') Dyrektywa Parlamentu Europejskiego i Rady nr 1999/5/WE z dnia 9 marca 1999 r. w sprawie urzadzen radiowych i koricowych
urzadzen telekomunikacyjnych oraz wzajemnego uznawania ich zgodnosci (Dz.U.L 91z 7.4.1999, 5. 10).

(*) Decyzja Komisji 2005/53/WE z dnia 25 stycznia 2005 r. w sprawie stosowania art. 3 ust. 3 lit. €) dyrektywy 1999/5/WE Parlamentu
Europejskiego i Rady do urzadzen radiowych, ktére sg przeznaczone do udziatu w systemie automatycznego rozpoznawania statkow
(AIS) (Dz.U. L 22 2 26.1.2005, 5. 14).
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Parametr Liczba bitow Opis

Identyfikator 30 Numer MMSI (zob. art. 19 Regulaminu Radiokomunikacyjnego ITU i za-
lecenie ITU-R M.585)

Rodzaj pomocy 5 0 = niedostepny = warto$¢ domyslna; odnies¢ si¢ do odpowiedniej defi-

nawigacyjnej nicji ustanowionej przez IALA; zob. Figure 5-1 (1)

Nazwa pomocy 120 Maksymalnie 20 znakéw w 6-bitowym kodzie ASCII, zgodnie z tabelg

nawigacyjnej 47 ,0QEEEREEQEEAEEE@EEA@AE@EA" = niedostepna = warto$¢ do-
mySlna.

Nazwe pomocy nawigacyjnej mozna rozszerzy¢ o parametr ,Rozszerze-
nie nazwy pomocy nawigacyjnej” podany ponizej

Dokladnos$¢ pozycji 1 1 = duza (< 10 m) 0 = mafa (> 10 m) 0 = domyslna; flaga PA powinna
(PA) zostaé okre$lona zgodnie z tabelg w zaleceniu ITU-R M.1371 ,Determi-
nation of position accuracy information” (Okreslenie doktadnosci infor-
macji o pozycji)

Dlugos¢ geograficzna 28 Dlugos¢ geograficzna w 1/10 000 min pozycji pomocy nawigacyjnej (+
180°, wschodnia = warto$¢ dodatnia, zachodnia = warto$¢ ujemna 181
= (6791ACOh) = niedostgpna = warto$¢ domy$lna)

Szerokos¢ 27 Szeroko$¢ geograficzna w 1/10 000 min pozycji pomocy nawigacyjnej
geograficzna (£ 90 °, pélnocna = warto$¢ dodatnia, potudniowa = warto$¢ ujemna
91 = (3412140h) = niedostgpna = warto$¢ domyslna)

Wymiary/punkt 30 Punkt odniesienia dla meldowanej pozycji; wskazuje réwniez wymiary
odniesienia dla pomocy nawigacyjnej (m) (zob. rysunek 5-1), w stosownych przypad-
pozydji kach (9)
Typ urzadzenia do 4 0 = nieokreslone (warto$¢ domyslna),
elektronicznego 1 = GPS
okreslania pozydji

2 = GLONASS

3 = polaczony GPS/GLONASS

4 = Loran-C

5 = Chayka

6 = zintegrowany system nawigacyjny

7 = zmierzony. W przypadku stacjonarnej pomocy nawigacyjnej oraz
wirtualnej pomocy nawigacyjnej nalezy stosowal pozycje na mapie.
Dokladna pozycja zwigksza funkcje pomocy nawigacyjnej jako celu re-
ferencyjnego dla radaru.

8 = Galileo
9-14 = nie stosuje si¢

15 = GNSS wewnetrzny

Znacznik czasu 6 Sekunda UTC w momencie sporzadzenia meldunku przez EPFS (0-59,
lub 60 — jesli znacznik czasu jest niedostepny, co stanowi réwniez war-
to$¢ domyslng, lub 61 — jesli system okreslania pozycji dziala w trybie
recznego wprowadzanie danych, lub 62 — jesli system elektronicznego
okreslania pozycji dziala w trybie szacunkowym (nawigacja oblicze-
niowa), lub 63 — jezeli system ustalania pozycji nie dziala).
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Parametr Liczba bitow Opis

Wskaznik ,poza 1 Wylacznie w przypadku plywajacych pomocy nawigacyjnych: 0 = na

pozycjg” pozycji; 1 = poza pozycja;
Uwaga 1 — Ta flaga jest uznana za wazng przez stacj¢ odbiorczg tylko
wtedy, gdy chodzi o plywajaca pomoc nawigacyjng, a znacznik czasu
jest rowny 59 lub mniej. W przypadku plywajacych pomocy nawigacyj-
nych parametry strefy strzezenia nalezy ustali¢ przy instalacji.

Status pomocy 8 Zarezerwowane dla wskazania statusu pomocy nawigacyjnej

nawigacyjnej 00000000 = warto$¢ domyslna (?)

Flaga RAIM 1 Flaga niezaleznego monitorowania sp6jnosci odbiornika (RAIM) w urzg-
dzeniu do elektronicznego okreslania pozycji; 0 = brak stosowania
RAIM = warto$¢ domyslna; 1 = stosowanie RAIM; zob. tabela w zalece-
niu ITU-R M.1371 ,Determination of position accuracy information”
(Okreslenie doktadnosci informacji o pozycji).

Flaga wirtualnej 1 0 = warto§¢ domyslna = fizyczna pomoc nawigacyjna we wskazanej po-

pomocy nawigacyjnej zycji; 1 = wirtualna pomoc nawigacyjna, brak formy fizycznej (¥)

Flaga trybu 1 0 = stacja dzialajaca w trybie autonomicznym i cigglym = warto$¢ do-

przypisania myslna; 1 = stacja dzialajaca w trybie przypisania

Dodatkowy 1 Dodatkowy. Nieuzywany. Nalezy ustawi¢ na zero. Zarezerwowany dla
przyszlego uzytku.

Rozszerzenie nazwy | 0, 6, 12, 18, | Ten parametr, skladajacy si¢ z maksymalnie 14 znakéw dodatkowych

pomocy nawigacyjnej | 24, 30, 36, | w 6-bitowym kodzie ASCII w odniesieniu do dwuprzydzialowego ko-

.. 84 munikatu, moze by¢ laczony z parametrem ,Nazwa pomocy nawigacyj-

nej” na koncu tego parametru, jezeli nazwa pomocy nawigacyjnej liczy
wiecej niz 20 znakéw. Parametr ten nalezy pomingé, jezeli nazwa po-
mocy nawigacyjnej liczy maksymalnie 20 znakéw. Nalezy nadac jedynie
wymagang liczbe znakow, tj. nie nalezy stosowaé znakéw @.

Dodatkowy 0, 2, 4 lub 6 | Dodatkowy. Stosuje si¢ tylko wtedy, gdy stosuje si¢ parametr ,Rozsze-
rzenie nazwy pomocy nawigacyjnej”. Nalezy ustawi¢ na zero. Liczbe do-
datkowych bitéw nalezy dostosowal w celu zachowania limitéw baj-
tow.

Razem 272-360 | Zajmuje 2 przydzialy.

(') W przypadku przekazywania kodu rodzaju $rédladowej pomocy nawigacyjnej pole to (rodzaj pomocy nawigacyjnej) na-
lezy ustawi¢ na 0 = nie okre$lono
(9 Jezeli w przypadku pomocy nawigacyjnej stosuje si¢ Figure 5-1, nalezy przestrzega¢ nastepujacych zasad:

— w przypadku stacjonarnej pomocy nawigacyjnej, wirtualnej pomocy nawigacyjnej oraz struktur na morzu, kierunek
ustanowiony przez wymiar A powinien wskazywaé pélnoc geograficzng.

— W przypadku pomocy plywajacych o wymiarach wigkszych niz 2 m x 2 m wymiary pomocy nawigacyjnej zawsze
podaje si¢ w przyblizeniu do okregu, tj. w nastgpujacy sposob: A =B = C =D = 0. (Wynika to z faktu, ze nie przeka-
zuje si¢ kierunku plywajacej pomocy nawigacyjnej. Punkt odniesienia dla meldowanej pozycji znajduje si¢ w Srodku
okregu.)

— A =B =C =D =1 wskazuje obiekty (stacjonarne lub plywajace), mierzace najwyzej 2 m x 2 m (punkt odniesienia
dla meldowanej pozycji znajduje si¢ w $rodku okregu).

— Plywajace konstrukcje na morzu, ktére nie s3 umocowane na stale, takie jak platformy, oznacza si¢ kodem 31 z tabeli
5.2. W przypadku tych struktur parametr ,Wymiary/punkt odniesienia dla pozycji” jest zgodny z uwaga 1 powyzej.
W przypadku stacjonarnych struktur na morzu (kod 3 z tabeli 5.2) parametr ,Wymiary/punkt odniesienia dla pozycji”
jest zgodny z uwaga 1 powyzej. W zwigzku z tym wymiary wszystkich pomocy nawigacyjnych i struktur na morzu
ustala si¢ w ten sam spos6b, a wymiary faktyczne sa zawarte w komunikacie 21.

(}) W przypadku meldunku AIS dotyczacego $rodladowych pomocy nawigacyjnych nalezy stosowac to pole, by wskazaé ro-

dzaj §rédladowej pomocy nawigacyjnej przy uzyciu wywotania 001

(*) W przypadku przekazywania informacji o wirtualnej pomocy nawigacyjnej, tj. wirtualnej pomocy nawigacyjnej/pomocy
nawigacyjnej typu ,pseudo”, flage ustawia si¢ na jeden (1), a wymiary okresla si¢ jako A =B = C = D = 0 (warto$¢ do-
my$lna). Ma to réwniez miejsce w przypadku przekazywania informacji dotyczacych punktu odniesienia.
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Punkt odniesienia dla meldowanej pozycji morskiej pomocy nawigacyjnej lub wymiaréw

Rys. 5-1

pomocy nawigacyjnej

Liczba bitow Pola bitowe Odleglos¢ (m)
0-511
A 9 Bit 21 — bit 29 o
511 = 511 m lub wigcej
0-511
-1 B 9 Bit 12 — bit 20
511 = 511 m lub wigcej
0-63
C 6 Bit 6 — bit 11
63 = 63 m lub wiccej
f 0-63
D 6 Bit 0 — bit 5 o
63 = 63 m lub wigcej

Jezeli rodzaj pomocy nawigacyjnej, ktéry ma by¢ przestany, jest objety istniejgcymi rodzajami pomocy nawiga-
cyjnych IALA (zgodnie z tabelg 5.2), nie ma potrzeby wprowadzania zZadnych zmian.

Tabela 5.2

Rodzaje pomocy nawigacyjnych

Kod Definicja
0 Warto$¢ domyslna, nieokreslony rodzaj pomocy nawigacyjnej
1 Punkt odniesienia
2 RACON
3 Stacjonarne struktury na morzu, np. platformy wiertnicze, farmy wiatrowe.
(UWAGA 1 — Kod powinien okreslal przeszkode wyposazong w stacje AIS dla pomocy
nawigacyjnej)
4 Tymczasowa plawa wrakowa
5 Swiatlo, bez sektoréw
a 6 Swiatlo, z sektorami
9
g’ 7 Przednie $wiatlo nabieznika
=
é 8 Tylne $wiatlo nabieznika
2.
g 9 Plawa kardynalna pétnocna
<
g
& 10 Plawa kardynalna wschodnia
5
11 Plawa kardynalna potudniowa
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Kod Definicja
12 Plawa kardynalna zachodnia
13 Plawa, lewa strona toru wodnego
14 Plawa, prawa strona toru wodnego
15 Plawa, gléwny tor odchodzi w lewo
16 Plawa, glowny tor odchodzi w prawo
17 Plawa, odosobnione niebezpieczefistwo
18 Plawa, bezpieczna woda
19 Plawa, znak specjalny
20 Znak kardynalny N
21 Znak kardynalny E
22 Znak kardynalny S
| é 23 Znak kardynalny W
§0 24 Oznakowanie lewej strony toru wodnego
% 25 Oznakowanie prawej strony toru wodnego
% 26 Gléwny tor odchodzi w lewo
.% 27 Glowny tor odchodzi w prawo
?E\ 28 Odosobnione niebezpieczefistwo
29 Bezpieczna woda
30 Znak specjalny
31 Statek lekki/LANBY /platformy

UWAGA 1 — Ww. rodzaje pomocy nawigacyjnych sa oparte, w stosownych przypadkach, na systemie oznakowania mor-
skiego IALA.

UWAGA 2 — Istnieje mozliwo$¢ pomytki przy rozstrzyganiu, czy pomoc jest o§wietlona czy nieo$wictlona. Wiasciwe organy
moga podja¢ decyzje o stosowaniu regionalnej/lokalnej sekcji komunikatu do podawania tej informacji.

5.3. Rozszerzenie komunikatu 21 o rodzaj $rédladowej pomocy nawigacyjnej

Pole parametru ,Status pomocy nawigacyjnej” stosuje si¢ do rozszerzenia komunikatu 21 o rodzaj $rédladowej
pomocy nawigacyjnej.

Pole parametru ,Status pomocy nawigacyjnej” obejmuje osiem tzw. stron, przy czym identyfikator strony 0 to:
0 = warto$¢ domyslna, identyfikatory stron 1-3 przeznaczono do uzytku regionalnego, a identyfikatory stron
4-7 przeznaczono do uzytku miedzynarodowego. Pierwsze trzy bity statusu pomocy nawigacyjnej okreslaja
identyfikator strony, a pozostale 5 bitéw zawiera informacje strony.

Region, w ktérym stosuje si¢ identyfikator strony 1-3, okreSlaja morskie cyfry identyfikujgce w ramach
numeru MMSI stacji nadawczej AIS pomocy nawigacyjnej. Tym samym kodowanie bitéw 5 bitéw informa-
cyjnych w polu statusu pomocy nawigacyjnej ma zastosowanie wylgcznie w tym konkretnym regionie.

Jezeli chodzi o unijne $rédladowe drogi wodne, identyfikator strony 1 w polu statusu pomocy nawigacyjnej
zawiera wykaz rodzajow stosowanych $rédlagdowych pomocy nawigacyjnych.
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W celu okreSlenia rodzaju $rédladowej pomocy nawigacyjnej w komunikacie 21 nalezy wykonaé dwie
czynnosci. Najpierw nalezy ustawi parametr ,Rodzaj pomocy nawigacyjnej” w komunikacie 21 na ,0 =
Warto$¢ domyslna, nieokre$lony rodzaj pomocy nawigacyjnej”. Nastgpnie parametr ,Status pomocy
nawigacyjnej” nalezy ustawi¢ na identyfikator strony 1 i odpowiedni kod rodzaju $rédladowej pomocy
nawigacyjnej, w nastepujacy sposéb:

Kom. 21 — Status pomocy nawigacyjnej:

Bity:

001

v

XXXXX

A4

kodowanie: identyfikator strony rodzaj pomocy nawigacyjnej (0-31)

LSB
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Dodatek A
SKROTOWCE
Al identyfikator aplikacji (Application Identifier)
AIS system automatycznej identyfikacji
ADN Umowa europejska dotyczaca migdzynarodowego przewozu $rédladowymi drogami wodnymi to-
waréw niebezpiecznych
ASCII American Standard Code for Information Interchange (amerykanski standardowy kod wymiany
informacji)
ASM specjalny komunikat aplikacyjny
AtoN pomoce nawigacyjne (Aids to Navigation)
DAC kod strefy (Designated Area Code)
DGNSS techniki réznicowe GNSS (Differential GNSS)
FI identyfikator funkcyjny (Functional Identifier)
GLONASS (Rosyjski) globalny system nawigacji satelitarnej [(Russian) Global Navigation Satellite System]
GNSS globalny system nawigacji satelitarnej
GPS globalny system pozycjonowania
HDG kurs rzeczywisty
IAI miedzynarodowy identyfikator aplikacji (International Application Identifier)
ID identyfikator
ITU Miedzynarodowy Zwiazek Telekomunikacyjny
MMSI morski numer identyfikacyjny, o ktérym mowa w zaleceniu ITU-R M585
ROT predkosé zmiany kursu

SO/CS klasy B

stacje ruchome klasy B wykorzystujace albo techniki wielodostepu z podziatem czasowym przez
wykrywanie noénej (CAFDMA) (,CO”), albo techniki samoorganizujacego si¢ wielodostepu z po-
dzialem czasowym (SOTDMA) (,SO”)

SOLAS Migdzynarodowa konwencja o bezpieczenstwie Zycia na morzu
SQRT pierwiastek kwadratowy (square root)

UTC uniwersalny czas koordynowany (Universal Time Coordinated)
VHF wysoka czestotliwo$¢ (Very High Frequency)

VTS system kontroli ruchu statkéw (Vessel Traffic Services)
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Dodatek B

ZDANIA DLA INTERFEJSU CYFROWEGO W SYSTEMIE AIS SRODLADOWYM

B.1 Wprowadzanie danych

Seryjny interfejs cyfrowy w systemie AIS jest wspomagany poprzez istniejace zdania dla normy IEC 61162.
Szczegdlowy opis zdan dla interfejsu cyfrowego znajduje si¢ w normie IEC 61162.

Ponadto na potrzeby stacji ruchomej AIS $rédladowego okreslono nastgpujace zdania dla interfejsu cyfrowego.

B.2 Dane statyczne statku Zeglugi §rodladowe;j
Zdanie to stosuje si¢ do zmiany ustawien, ktére nie sa objete SSD i VSD.

USDPIWWSSD, ccceccee, XXXX,X.X, XX, X, X, X, X. X, X.X,X.X, X.x*hh<CR><LF>

pole1234567891011

Pole Format Opis
1 cceeeecee numer ENI
2 XXXX rodzaj statku zeglugi Srédladowej zgodnie z dodatkiem C
3 X.X dlugos¢ statku 0-800,0 m
4 XX szeroko$¢ statku 0-100,0 m
5 X jakos¢ danych o predkosci 1 = wysoka lub 0 = niska
6 X jakos¢ danych o kursie 1 = wysoka lub 0 = niska
7 X jakos§¢ danych o kursie rzeczywistym 1 = wysoka lub 0 = niska
8 XX warto$¢ B dla wewnetrznej pozycji odniesienia (odleglo$¢ od punktu odniesienia do
rufy)
9 X.X warto$¢ C dla wewnetrznej pozycji odniesienia (odlegto$¢ od punktu odniesienia do
lewej burty)
10 XX warto$¢ B dla zewngtrznej pozycji odniesienia (odlegto$¢ od punktu odniesienia do
rufy)
11 XX warto$¢ C dla zewnetrznej pozycji odniesienia (odleglos¢ od punktu odniesienia do
lewej burty)

B.3 Dane dotyczace rejsu

Ponizsze zdanie stuzy do wprowadzania danych dotyczacych rejsu do stacji ruchomej AIS $rédladowego. W celu
ustawienia tych danych stosuje si¢ zdanie USDPIWWIVD o nastepujacej tresci:

USDPIWWIVD,X,X,X,X.X,X.X, X, XXX, XXXX,XXX,X.X,X.X,X.X,Xx.x*hh<CR><LF>

pole12345678910111213

Pole Format Opis

1 X zob. zalecenie ITU-R M.1371 Komunikat 23: ustawienia czestotliwo$ci nadawania,
ustawienie domyslne: 0

2 X liczba niebieskich stozkéw 0-3, 4 = flaga B, 5 = warto$¢ domyslna = nieznana

3 X 0 = niedostgpna = warto$¢ domyslna, 1 = zaladowany, 2 = niezaladowany, pozosta-
lych nie stosuje sig
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Pole Format Opis

4 X.X zanurzenie statyczne statku 0-20,00 m, 0 = nieznane = warto$¢ domyslna, pozosta-
lych nie stosuje sig

5 XX zanurzenie statku 0-40,00 m, 0 = nieznane = warto$¢ domyslna, pozostalych nie
stosuje si¢

6 X liczba holownikéw 0-6, 7 = nieznana = warto$¢ domyslna, pozostalych nie stosuje
sie
7 XXX liczba cztonkéw zalogi na statku 0-254, 255 = nieznana = warto$¢ domyslna, pozo-

stalych nie stosuje si¢

8 XXXX liczba pasazeréw na statku 0-8 190, 8 191 = nieznana = warto$¢ domyslna, pozo-
stalych nie stosuje si¢

9 XXX liczba personelu pokladowego na statku 0-254, 255 = nieznana = warto$¢ do-
mySlna, pozostalych nie stosuje si¢

10 XX dlugos¢ zestawu do dziobu (metry.decymetry = wynik w decymetrach)

11 XX dlugos¢ zestawu do rufy (metry.decymetry = wynik w decymetrach)

12 XX dlugos¢ zestawu do lewej burty (metry.decymetry = wynik w decymetrach)
13 X.X dlugos¢ zestawu do prawej burty (metry.decymetry = wynik w decymetrach)

W przypadku pdl zerowych nie zmienia si¢ odpowiedniego ustawienia konfiguracji.
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Dodatek C

RODZAJE STATKOW [ ZESTAWOW W ZEGLUDZE SRODLADOWEJ

Niniejsza tabela korelacji opiera si¢ na wyciagu z ,Kodéw rodzajéw Srodkéw transportu” zgodnie z zaleceniem EKG
ONZ nr 28 oraz na rodzajach statkéw morskich okreslonych w zaleceniu ITU-R M.1371 ,Charakterystyka techniczna
automatycznego systemu identyfikacji stosujacego wielokrotny dostgp z podzialem czasu w pasmie VHF w morskiej
stuzbie ruchome;j”.

Rodzaj statku i zestawu

Rodzaj statku morskiego

Kod Nazwa statku 1. cyfra 2. cyfra
8000 Statek nieznanego typu 9 9
8010 Frachtowiec z napedem silnikowym 7 9
8020 Zbiornikowiec z napedem silnikowym 8 9
8021 Zbiornikowiec z napedem silnikowym, fadunki plynne, typ N 8 0
8022 Zbiornikowiec z napedem silnikowym, fadunki plynne, typ C 8 0
8023 Zbiornikowiec z napedem silnikowym, do przewozenia tadunku su- 8 9

chego w taki sam sposob jak fadunku plynnego (np. cement)
8030 Kontenerowiec 7 9
8040 Zbiornikowiec do przewozu gazéw 8 0
8050 Frachtowiec z napedem silnikowym, holownik 7 9
8060 Zbiornikowiec z napedem silnikowym, holownik 8 9
8070 Frachtowiec z napedem silnikowym z jednym lub dwoma statkami 7 9
wzdluz burty
8080 Frachtowiec z napedem silnikowym ze zbiornikowcem 8 9
8090 Fraghtowiec z napedem silnikowym pchajacy co najmniej jeden frach- 7 9
towiec
8100 Frachtowiec z napedem silnikowym pchajacy co najmniej jeden zbior- 8 9
nikowiec
8110 Holownik, frachtowiec 7 9
8120 Holownik, zbiornikowiec 8 9
8130 Holownik, frachtowiec, sczepiony z innym statkiem 3 1
8140 Holownik, frachtowiec/zbiornikowiec, sczepiony z innym statkiem 3 1
8150 Barka towarowa 9 9
8160 Barka zbiornikowa 9 9
8161 Barka zbiornikowa, fadunki plynne, typ N 9 0
8162 Barka zbiornikowa, fadunki plynne, typ C 9 0
8163 Barka zbiornikowa, do przewozenia ladunku suchego w taki sam 9 9
sposodb jak tadunku plynnego (np. cement)
8170 Barka towarowa z kontenerami 8 9
8180 Barka zbiornikowa, gaz 9 0
8210 Zestaw pchany lub holowany, jedna barka przewozgca fadunek 7 9
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Rodzaj statku i zestawu

Rodzaj statku morskiego

Kod Nazwa statku 1. cyfra 2. cyfra
8220 Zestaw pchany lub holowany, dwie barki przewozace tadunek 7 9
8230 Zestaw pchany lub holowany, trzy barki przewozace tadunek 7 9
8240 Zestaw pchany lub holowany, cztery barki przewozace tadunek 7 9
8250 Zestaw pchany lub holowany, pie¢ barek przewozacych ladunek 7 9
8260 Zestaw pchany lub holowany, szes¢ barek przewozacych fadunek 7 9
8270 Zestaw pchany lub holowany, siedem barek przewozacych fadunek 7 9
8280 Zestaw pchany lub holowany, osiem barek przewozacych tadunek 7 9
8290 Zestaw pchany lub holowany, co najmniej dziewieé barek 7 9
8310 Zestaw pchany lub holowany, jedna barka zbiornikowa lub przewo- 8 0
z3ca gaz

8320 Zestaw pchany lub holowany, dwie barki, w tym co najmniej jedna 8 0
barka zbiornikowa lub przewozaca gaz

8330 Zestaw pchany lub holowany, trzy barki, w tym co najmniej jedna 8 0
barka zbiornikowa lub przewozgca gaz

8340 Zestaw pchany lub holowany, cztery barki, w tym co najmniej jedna 8 0
barka zbiornikowa lub przewozaca gaz

8350 Zestaw pchany lub holowany, pie¢ barek, w tym co najmniej jedna 8 0
barka zbiornikowa lub przewozgca gaz

8360 Zestaw pchany lub holowany, sze$¢ barek, w tym co najmniej jedna 8 0
barka zbiornikowa lub przewozaca gaz

8370 Zestaw pchany lub holowany, siedem barek, w tym co najmniej jedna 8 0
barka zbiornikowa lub przewozaca gaz

8380 Zestaw pchany lub holowany, osiem barek, w tym co najmniej jedna 8 0
barka zbiornikowa lub przewozaca gaz

8390 Zestaw pchany lub holowany, co najmniej dziewie¢ barek, w tym co 8 0
najmniej jedna barka zbiornikowa lub przewozaca gaz

8400 Holownik, pojedynczy 5 2

8410 Holownik, co najmniej jeden zestaw holowany 3 1

8420 Holownik, towarzyszacy statkowi lub zestawowi sprzezonemu 3 1

8430 Pchacz, pojedynczy 9 9

8440 Statek pasazerski, prom, statek Czerwonego Krzyza, statek wyciecz- 6 9
kowy

8441 Prom 6 9

8442 Statek Czerwonego Krzyza 5 8

8443 Statek wycieczkowy 6 9

8444 Statek pasazerski bez miejsc noclegowych 6 9

8445 Statek wycieczkowy o duzej predkosci do rejséw jednodniowych 6 9

8446 Wodolot wycieczkowy do rejséw jednodniowych 6 9

8447 Jacht wycieczkowy 6 9
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Rodzaj statku i zestawu Rodzaj statku morskiego
Kod Nazwa statku 1. cyfra 2. cyfra
8448 Jacht pasazerski bez miejsc noclegowych 6 9
8450 Jednostka pomocnicza, statek patrolowy policji, statek S$wiadczacy 9 9
ustugi portowe
8451 Jednostka pomocnicza 9 9
8452 Statek patrolowy policji 5 5
8453 Statek $wiadczacy ustugi portowe 9 9
8454 Statek nadzoru nad zegluga 9 9
8460 Statek, jednostki do prac konserwacyjnych, zuraw plywajacy, statek 3 3
kablowy, statek inspekcyjny, poglebiarka
8470 Obiekt holowany nieokreslony gdzie indziej 9 9
8480 Statek rybacki 3 0
8490 Bunkrowiec 9 9
8500 Barka, zbiornikowiec chemiczny 8 0
8510 Obiekt nieokreslony gdzie indziej 9 9
1500 Morski drobnicowiec 7 9
1510 Morski transportowiec 7 9
1520 Morski masowiec 7 9
1530 Zbiornikowiec 8 0
1540 Statek do transportu gazu skroplonego 8 0
1850 Rekreacyjna jednostka plywajaca, dtuzsza niz 20 metrow 3 7
1900 Statek szybki 4 9
1910 Wodolot 4 9
1920 Szybki katamaran 4 9
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