Logistyka - nauka

Jarostaw DUDA

1. WSTEP

Zgodnie z dyrektyw Parlamentu Europejskiego i Rady Europy 2005/44\4005 roku
oraz kolejnymi rozpormzeniami jej dotyczcymi zaklada wdrezenie na srédladowych
drogach wodnych Unii Europejskiej zintegrowanegstemu informacji rzecznej (RIS)
pozwalajcego na zwikszenie bezpiechstwa oraz ochran srodowiska. Wprowadzenie
systemu RIS dotyczy watznie drog wodnych posiadaych przynajmniej IV status
i posiadajcych pohczenie z Europejsksiech drég wodnych.

Duza czs$¢ rzek Europy zalicza sido najwyszej kategorii drog wodnych, jednak
w Polsce jest ich najmniej. Wymogi minimum klasy $petniag wtasciwie tylko krotkie
odcinki Odry i Wisty. Z tego powodu sd naszego kraju wysgpit o przedhienie terminu
zZwiazanego z wprowadzeniem systemu RIS z 2007 do 260kG. rJego wprowadzenie
dotyczy tylko dolnego odcinka Odry ze wadli na spetnienie wymafy&lasy 1V jak réwnie
potaczenie z Niemcami.

Rozporadzenie Komisji (WE) nr 415/2007 dotygz dyrektywy 2005/44/WE z 2005
roku zaktada m.in. wprowadzeniodladowego systemu automatycznego rozpoznawania
statkdéw (Inland AlS) pozwalagego na kontrelorazsledzenie ruchu jednostek ptywajch.

Srodladowy system AIS jest zgodny z AIS wprowadzonym pradiedzynarodow
Organizaagt Morska (IMO). Pozwala to na bezp@edng wymiarg informacji midzy tymi
systemami. Jest to wme w strefach ruchu mieszanego, w ktorych meg/stpowa
zarOwno statki morskie jaksrodladowe. Tego typu sytuacja ma miejsce na Odrze queszy
od Szczecina.

Zgodnie z rozporgzeniem (WE) nr 415/2007, ktérego celem jest dkree wszelkich

wymogow funkcjonalnych, poprawek oraz rozszarzestniepcego AIS morskiego

! Akademia Morska w Szczecinie, Wydziat Mechaniczny

Logistyka 6/2011 4631




4632

Logistyka - nauka

niezlednych do powstania AlSrodladowego do #ytku zeglugi srédladowej, system AIS

stosowany do celéw automatycznego rozpoznawananiréi ruchow statkéw wegludze

srodladowej posiada nagtujace cechy:

stanowi wprowadzony przez IMO system nawigacji rkigjs ktory musz posiada
wszystkie statki podlegae konwencji SOLAS,

pozwala na przekazywanie informacji beg@galnio ze statku na statek, ze statku
do brzegu lub z brzegu na statek,

stanowi system bezpieamdwa spetniajcy wysokie wymagania w zakresie dgsicsci,
ciagtosci i niezawodnéci, pozwala na przekaz informacji w czasie rzecsyym,
bezpadrednio pom¢dzy statkami,

jest systemem autonomicznym, bez stacji gtobwngako taki nie potrzebuje centrali
kontrolujacej funkcjonowanie,

zostal opracowany w oparciu o g¢dezynarodowe normy i procedury zgodnie
z rozdziatem V konwencji SOLAS,

uzyskat certyfikat jako system ghcy poprawie bezpiecastwazeglugi,

jest interoperacyjny.

ShlE to ShIE i i
@EEH_TEI’ (collision prevention)

/_’_jt (VTS, ship message)
Mountains

:E,-Tz\ \/’

Ship to Shore

f/f;/ﬁ\epeater . \\J /‘IE_/

Nelt

Shore to Shi
RIS Shore station s
centre 1

Rys. 1. Funkcjonowanie systemu AlS
Zr6dio: [3]
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System AIS stanowi wt wazne zrodto informacji o statku jak rownieo tadunku, ktéry
on przewozi. Z tego powodu zostat unetyj w specyfikacji technicznej Europejskiej
implementacji systemu RIS - IRIS (Europe Implemgataof River Information Services
in Europe).

Oczywiscie system RIS to nie tylko AIS, ale szereg innyobdet informacji. Dopiero
fuzja danych z rinych systeméw pozwala na uzyskanie petnego obrgznagi panujcej
na zaradzanym obszarzieglugisrodladowej.

Urzadzenia AIS przekazgjdane identyfikacyjne statku, jego pozy@raz inne dane
w regularnych odgpach czasu. Stacje brzegowe AIS lub statki wypmsa w AIS odbieraj
te dane i na ich podstawie identyfikuj $ledz ruch statkbw wypogamnych w AIS
na odpowiednim ekranie, takim jakddladowy wyswietlacz ECDIS. Sposéb funkcjonowania

AIS pokazano narys. 1.

2. SWIATOWE ROZWI AZANIA

Wszystkie systemy, ktore powstaty, czy tpowstaj w krajach czionkowskich Unii
Europejskiej zgodnie z dyrektyw2005/44/WE wykorzystyjAlS. Naleza do nich m.in.:
— BUIRIS - River information services provided by Batian Maritime Administration
— CRORIS - Croatian RIS Implementation
— DoRIS - Austrian RIS System (Donau River InformatiServices) i zwizana z nim
ViaDonau - Danube Transport Development Agencydalctraffic
— IVS90 - Dutch Inland Navigation Information System
— MIB - German Traffic Information System for inlahhvigation
— Francuski projekt SIF | oraz SIF II, ktory wystastat w kwietniu 2011 roku
- Polski system RIS
System DoRIS, ddacy jednym z najwikszych europejskich systeméw zgidzania
ruchem statkbw na Dunaju zgodnie z dyrekiyauropejsk jako jedm z podstawowych
stosuje si rowniez informacg pochodzca z systemu AIS (rys. 2).
Monitorowanie ruchu ma zapewni
— popraw bezpieczastwa ruchu oraz zapobieganie wypadkom
— poprave wydajnagci ruchu
— pomoc hawigacyjf
- wsparcie dla analizy wypadkéw i ich redukcji
— przyspieszenie procedur przekraczania granicy,

— zapewnienie ustug informacyjnych
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Rys. 2. . Informacje AIS w systemie DoRIS
Zrédto: [6]

System DoRIS oprécz wilkasnych map (rys. 2) wykorggstakze mapy oferowane przez
Google Map, co pokazano na rys. 3.

Trafﬁc, Transport and Fairway
‘related information

Vessels | V-Detalls | Water level | Lock state |

List of vessels - 5 availzble
Tame, (MMST/ENT) Postion | Timestamp |km/h
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MMS:302000007 / ENG: 50200007 kew1925
Sanna AT, Denubs
MMS:302000004 | ENE: 30200004 kw1575

126.08.0¢ - 02:50( 10,3

24.08.05 - 10:30 24

123,08.09 - 09455 %5

[ prntist [\!| [CShowalvessds | [ Refiesn | EEStupdete:

Rys. 3. Informacje AIS wyswietlane na Google Maps w systemie DoRIS
Zr6dio: [6]
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Google Maps jest #e wykorzystywany przez serwis internetowy Marindicaf
(http://www.marinetraffic.com) pozwalgy obserwowé ruch statkdw nawiecie za pomag

AIS. System ten obejmuje zaréwno AIS morski jak m@ srodladowy.

3. SYTUACJA W POLSCE

Chocia w Polsce istnigj systemy informacji o statkach opartych o technieloglS,
to dotyca one tylko wod Morskich. Przykiadem geby¢ rozwiazanie z Gdaska (rys. 4).

System przedstawiony na rys. 4 pozwalaskeazenie ruchu statkbw w okolicy zatoki
Gdaiskiej. Wyswietla podstawowe informacje zaziane ze polgeniem, statkiem oraz rejsem.
Umaozliwia tez na pogrupowanie statkbw nagdace w ruchu lub stape. Pozwala te
na wystanie komunikatow do statku identyfikowanega pomog nazwy wybieranej

z rozwijanej listy wyboru.

®Ruch 6w na Zatoce nskiej sled h w sy ie AIS - Chromium 00606
[ 4§ Live Ships Map - AIS -... 7 || Ruch statkéw na Zato... » Wi
S & | © 153.19.108.122/linia/Al5_g.htm 7 A

Autor: K.Naus KNaus@wp.pl

'''''

name: BELUGA FANTASTIC
vzegs
LE

CEES 305078000
3402043
: Moored
ination: GDYNIA (POLAND)
3/09/2010 15:00
r: 0.0 ks /669
140m x 25m x 7.8m
: 1283848922

Sy
Rys. 4. Informacje morskiego AIS
Zr6dto: http://153.19.108.122/linia/AIS_g.html

Duplebiap gata ©2010 PPWK, Tels Atias - M s

Tego typusrédladowe systemy informacyjne w Polsce na ohedmwile praktycznie nie
istnieja. Rodzi s¢ dopiero szczeaski RIS. Jego powstanie jest zagane z budowtego typu
systemOw w Europie oraz z dyrektywJE. Jednak ze wzgllu na znacznie mniejsze
wykorzystaniesrodladowych drég wodnych w Polsce system RIS powstajeetanacznym

op&nieniem w poréwnaniu do innych krajow europejskich.
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4. DEMONSTRATOR INTERNETOWEGO SYSTEMU INFORMACJI
SRODL ADOWEJ O RUCHU STATKOW

Demonstrator internetowego system informatefidladowej o ruchu statkdw powstat
na potrzeby demonstratora centrum RIS. Jest on ¢mogst pod adresem:

http://www.ris-demonstrator.am.szczecin.pl/risv2,razo dla telefonow komorkowych:

http://www.ris-demonstrator.am.szczecin.pl/risphone

Serwer\ h
Google Maps ‘Y/_t
Internet
AT

X

¥ -
Stacje klienckie

Rys. 5. Rozproszona struktura internetowego systemaformacji o statkach
Zr6dio: opracowanie wlasne

W oparciu o dane zbierane przez staBlS przedstawiana jest aktualna informacja
o jednostkach znajdagych s¢ w Szczedaiskim rejonie Odry.

Demonstrator ogélnodaginego internetowego systemu informacyjnego ruchtk&iv
sktada s z trzech podstawowych sktadowych funkcjonalnych:

» programu odbieragego dane AIS wraz z wdzeniem AIS

* systemu bazy danych

» programu klienckiego

Pierwszy element zbiera dane z odbiornika AIS peprprotokét UDP. Pozwala to
na umieszczenie odbiornika AIS w dowolnym miejscutorego maliwe jest przekazywanie
informacji do systemu RIS przez &ikomputerow. Podstawowym zadaniem aplikacji
zbierapcej dane z AIS jest odbieranie i filtrowanie danystaeznaczonych do ietlenia
w systemie RIS oraz zapis tych danych do bazy MyS@ha rys. 6 przedstawiono

przyktadowy zestaw komunikatéw AIS, ktérgrsastpnie przesytane do bazy danych.
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$AIS,0,1,3,609566164,0,0,3.3,0,38.864665,65.6874416666667,304.4,341,0,0,0,0,0,0,0,
$AIALR,000000.00,001,V,V,AlS:
$AIALR,000000.00,002,V,V,AlS:
$AIALR,000000.00,003,V,V,AlS:
$AIALR,000000.00,004,V,V,AlS:
$AIALR,000000.00,005,V,V,AlS:
$AIALR,000000.00,006,V,V,AlS:
$AIALR,073121.00,008,V,V,AlS:
$AIALR,000002.00,025,V,V,AlS:
$AIALR,000002.00,026,V,V,AlS:
$AIALR,000002.00,029,V,V,AlS:
$AIALR,000002.00,030,V,V,AlS:
$AIALR,000000.00,032,V,V,AlS:
$AIALR,073017.00,035,V,V,AlS:
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Tx malfunction*4B

Antenna VSWR exceeds limit*45
Rx channel 1 malfunction*1D
Rx channel 2 malfunction*19
Rx channel 3 malfunction*19
general failure*14

MKD connection lost*7A
external EPFS lost*38

Nno sensor position in use*48
no valid SOG information*4D
no valid COG information*55
Heading lost/invalid*17

no valid ROT information*52

$AIS,0,1,0,304405000,5,0,102.3,0,181,91,360,511,60,0,0,0,0,0,0,
$AIS,0,1,0,261001070,15,0,0,0,14.5908333333333,53.4463,162.1,105,44,0,0,0,0,0,0,
$AIS,0,1,3,609566164,0,0,3.3,0,38.864665,65.687385,266,342,0,0,0,0,0,0,0,
$AIALR,073119.00,060,A,A,lAIS: Ship size mismatch*45

$AIS,0,1,3,609566166,0,182.846621013639,3.3,0,38.864665,65.687265,48.4,343,0,0,0,0,0,0,0,
$AIS,0,4,0,2616900,2010,10,19,7,56,23,0,14.5842266666667,53.4371266666667,1,0,0,0,0,2250
$AIS,0,1,0,314193000,0,0,0.1,0,14.6138466666667,53.48083,317.3,201,24,0,0,0,0,0,0,
$AIS,0,1,3,609566164,0,0,3.3,0,38.864665,65.6872983333333,406.8,344,0,0,0,0,0,0,0,
$AIS,0,1,0,258175000,5,0,0.1,0,14.5938,53.44678,131.7,511,24,0,0,0,0,0,0,
$AIS,0,1,0,258045000,0,0,0.1,0,14.5844583333333,53.447445,95.5,268,26,0,0,0,0,0,0,
$AIS,0,1,3,609566164,0,0,3.3,0,38.864665,65.6873083333333,99.6,345,0,0,0,0,0,0,0,
$AIS,0,1,3,609566164,0,0,3.3,0,38.864665,65.6872616666667,144.4,346,0,0,0,0,0,0,0,

$AIS,0,1,0,261001070,15,0,0,0,14.5908333333333,53.4463,162.1,105,44,0,0,0,0,0,0,
$AIS,0,1,3,609566164,0,0,9.7,0,38.864665,65.6873,118.8,347,0,0,0,0,0,0,0,
$AIS,0,1,3,609566164,0,0,3.3,0,38.864665,65.6872916666667,394,348,0,0,0,0,0,0,0,

$AIS,0,1,0,261195000,0,0,0.1,0,14.5881166666667,53.4519666666667,8,511,28,0,0,0,0,0,0,
$AIS,0,1,0,246395000,0,0,0,0,14.5845533333333,53.4325766666667,330.1,196,30,0,0,0,0,0,0,

$AIS,0,1,3,609566164,0,0,3.3,0,38.864665,65.687295,67.6,349,0,0,0,0,0,0,0,
$AIS,0,1,0,311701000,5,0,0,0,14.6185,53.49299,0,32,28,0,0,0,0,0,0,

Rys. 6. Rozkodowane komunikaty AlS zapisywane do g danych

Zrédto: opracowanie wtasne

Ze wzgkdu na konieczn@ wyboru informacji zapisywanej do bazy danych korkaty

te g filtrowane. Aktualnie wybieraneagylko komunikaty AIS nr 1 oraz 5.

Zastosowanie systemu bazy danych opartego o SQglaza sprawne wyszukiwanie

danych oraz ich dogincgs¢. System bazy danych umdovia na dos¢gp do tych samych

danych poprzez ihe elementy wchodee w skiad systemu RIS. Zarowno obecne

jak i przyszte.

Aktualna wersja bazy danych RIS zawiera informalcjg/czice:

» komunikatu pierwszego systemu AlSafela 1)

» komunikatu patego systemu AlSTébela 2)

» kodow statusu nawigacyjnego jednostek phasggh

Logistyka 6/2011
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Tabela 1.Komunikat 1, 2, 3: meldowanie pdenia ¢rodto: rozporadzenie komisji (WE) nr 415/2007)

Parametr

Liczba
bitow

Opis

Identyfikator
komunikatu

6

Identyfikator komunikatu 1, 2 lub 3

Wskaznik powtérzé

2

Wzmacniak podaje, ile razy informacja zostala pondgaa. Warté¢
domyélna = 0; 3 = wgcej nie powtarza

Identyfikator
uzytkownika (MMSI)

30

Numer MMSI

Status nawigacyjny

0 = w ruchu, wdczony silnik; 1 = kotwiczenie; 2 = nie dowodzony;s3
ograniczona sterowié; 4 = statek ograniczony przez wiasne zanurzer
5 = cumowanie; 6 = na mighie; 7 = potdw ryb; 8 = under way saling;
9 = zarezerwowany do celéw przysztych zmian stahasauigacyjnego dla
HSC; 10 = zarezerwowany do celéw przysztych zmtatusu
nawigacyjnego dla WIG; 11 — 14 = do przyszteggtku; 15 =
niezdefiniowany = wartg domylna

Szybka¢ zmiany
kursu ROTAIS

127 (-128 (80 hex) = niedeginy = warté¢ domyslna). Zakodowane:
ROTAIS=4,733 SQRT(ROTINDICATED) stopnie/min ROTINOATED
oznacza szybkg zmiany kursu (720 stopni na migltzgodnie ze
wskazaniem czujnika zewtrznego. +127 = zwrot w prawo o 720 lub
wiecej stopni na mingt—127 = zwrot w lewo o0 720 lub wdej stopni na
minute.

Predkos¢ nad dnem

10

Predkos¢ nad dnem w 1/10 getéw (0-102,2 wziéw) 102,3 =
niedostpny; 102,2 = 102,2 lub wetej weztow (1)

Doktadna¢ potazenia

1 = dwa (< 10 m; odbiornik réinicowy, np. DGNSS) 0 = mata (> 10 m;
tryb autonomiczny np. odbiornika GNSS lub innegmdzenia do
elektronicznego ustalania pakmnia); warté¢ domyélna =0

Dilugosc¢

28

Diugos¢ w 1/10 000 min (£180 stopni, E = dodatnia, W =nuja. 181
stopni (6791ACO hex) = niedegina = warté¢ domyéina) L 105/62 PL
Dziennik Urzdowy Unii Europejskiej 23.4.2007

Szerokdé

27

Szerokg¢ w 1/10 000 min (90 stopni, N = dodatnia, S = ujam91
stopnie (3412140 hex) = niedgsha = warté¢ domyéina)

Kurs nad dnem

12

Kurs nad dnem 1/100 (0-3599). 3 600 (E10 hex) dasepny = wartdé
domyélna; 3 601 — 4 095 nie stosuje Si

Kurs rzeczywisty

Stopnie (0-359) (511 niedpsly = warté¢ domysina)

Znacznik czasu

Sekunda UTC w momencie powstania meldunku (0-396{ujsli
znacznik jest niedogbny, rownie: wartas¢ domyélna, lub 62 jéli system
elektronicznego ustalania patmnia dziata w trybie szacunkowym
(zliczenie nawigacyjne), lub 61 w przypadku systamtalania potzenia
ustawionego nasczne wprowadzanie danych lub 63 w przypadku
wylaczonego systemu ustalania paaia.

Niebieski znak

Ustawienie: 0 = niedogbny = warté¢ domyélna, 1 = nie 2 = tak, 3 = nie
stosuje si (2)

Bity krajowe

Okreslane przez odpowiedni organ krajowy. Ustawione era zjli nie
stosuje si dozadnych aplikacji regionalnych. Krajowe aplikacje ni
korzystaj z cyfry zero.

Dodatkowy

Nie stosujecsiNalezy ustawt na zero. Do przysziego wykorzystania

Flaga RAIM

Flaga RAIM (Receiver Autonomous Integrity Monitagin
monitorowanie spojniei danych) urazdzenia do elektronicznego ustalan
potozenia; O = nie stosujesRAIM = wartas¢ domysina; 1 = RAIM w
uzytku)

Stan komunikacyjny

19

Patrz: ITU-R M. 1371-1 tabebB

168

Zajmuje 1 przedziat

(1) Wezty ;1 przeliczane na km/h przez zestnrzny sprzt poktadowy.
(2) Oblicza st wytacznie, jgli meldunek pochodzi ze statku @tggo AlSsrodladowym oraz jéli informacja jest podawana
automatycznie (bezpmednie padczenie z przekznikiem)
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Tabela 2.Komunikat 5: modelowanie statycznych danych na testatku i rejsu 4rédio: rozporadzenie
komisji (WE) nr 415/2007)

Liczba i
Parametr bitéw Opis
Identyfikator 6 Identyfikator tego komunikatu: 5
komunikatu

Wzmacniak podaje, ile razy informacja zostata poadgaa. Wartéc

Wskaznik powtorze 2 domyélna = 0; 3 = wgcej nie powtarza
Identyfikator
uzytkownika (Mmsny | 30 | Numer MMSI
Wskaznik wersji AIS 5 0= s;acja zgodna z edyd) AlS; 1-3 = stacje zgodne z przysztymi
edycjami AIS 1, 2 3.
Numer IMO 30 1-999999999; 0 = niedgmty = warté¢ domysina (1)
. 7 znakéw w 6-bitowym kodzie ASCIIl, @@ @@ @ @@" = rosdpny =
Sygnat wywotania 42 wartas¢ domyélna. (2)
Maksymalnie 20 znakéw w 6-bitowym kodzie ASCII,
Nazwa 120 | CCCQPEPEPOQEPRCQ@EPE@Q@Q@@@@ = niegast= warté¢
domysina.
0 = niedostpny lub brak statku = war¢é domyélna; 1-99 = zgodnie z §
Rodzaj statku i 8 3.3.8.2.3.2; 100-199 = zarezerwowane #gthu krajowego; 200-255 =
tadunku zarezerwowane do przysziego wykorzystania (3) 280% PL Dziennik
Urzedowy Unii Europejskiej L 105/63
Rozmiary 30 Punkt odniesienia dla meldowanego peloia; rownie wymiary statku w
statku/konwoju metrach (patrz: rys. 18 oraz § 3.3.8.2.3.3) (4),(®
'ul'glzzdezlilr(]tig)mcznego 0 = nieokrglone (warté¢ domyslna), 1 = GPS, 2 = GLONASS, 3 =
okreslajacego 4 GPS/GLONASS, 4 = Loran-C, 5 = Chayka, 6 = zintegtoywsystem
. nawigacyjny, 7 = zmierzony, 8-15 = nie stosuge si
potozenie
Przewidywany czas przybycia; MMDDGGMM UTC; Bity 1916:
mieskc; 1-12; 0 = niedogpny = wartd¢ domyélna; Bity 15 — 11: dzig
ETA 20 1-31; 0 = niedogpny = warté¢ domyélna; Bity 10 — 6: godzina; 0-23; 24
= niedostpny = wartéd¢ domyélna; Bity 5 — 0: minuta; 0-59; 60 =
niedos¢pny = wartd¢ domyélna
Maksymalne bigace 8 W 1/10 m, 255 = zanurzenie 25,5 m lukekgize, 0 = niedogpny =
zanurzenie statyczne wartas¢ domysina. (5)
Port przeznaczenia 120 Maksymalnie 20 znakéw w 6-bitowym kodzie ASCII;
QEEREEPRACAAAACAAAAEA@Q@@ = niedast (7)
Urzadzenie kacowe
DDY_?ESé:ﬁSIIad(;?;yCh, 1 Terminal gotowy (0 = dogbny, 1 = niedogpny = warté¢ domyéina)
terminal equipment)
Dodatkowy 1 Dodatkowy.'Nie stosuje giNalery ustawé na zero. Zarezerwowany dla
przysztego aytku.
424 Zajmuje 2 przedzialy

(1) Nalezy ustawt na 0 dla statkéw viregludzesrddladowe;.

(2) Dla statkéw wzegludzesrédladowej stosuje sikod ATIS.

(3) Dla statkéw wzegludzesrédladowej wybiera si najlepsze odpowiedniki.

(4) Najwigksze wymiary konwoju.

(5) Z doktadnécia do decymetrow, zaokglone w gog.

(6) Punkt odniesienia otrzymujegst zapisow SSD NMEA, po wybraniu ,identyfikatafeddtowego”. Punkty odniesienia dla p2émia z

identyfikatorem zrédlowym Al stanowa informacje wewntrzne. Inne identyfikatoryzrédiowe prowadz do informacji dla

zewrgtrznych punktéw odniesienia.

(7) Stosuje sikody lokalizacji wg ONZ oraz kody terminali ERI.

Oba komunikaty zaimplementowane w bazie danych exayiwszystkie pola zgodnie

z ich specyfikag. W miak rosmcych potrzeb baza me by uzupetniana o kolejne
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komunikaty jak réwnie inne dane, ktére oka si¢ istotne dla funkcjonarego ju systemu
RIS.

Ostatnim elementem demonstratora jest aplikacjeupiea w przegidarce internetowej
(rys. 7). Podégie takie pozwala na uniezateenie s¢ od platformy sprgtowo-programowej
i umazliwia uruchomienie tej aplikacji na dowolnym w@dzeniu wyposzonym

w przeghdarke internetovd.

RIS CENTER DEMONSTRATOR

RLS IMoap Vessels in mation Vessels nat in motion

Currently in the RIS area there are h 4
55 vessels owo

S Satelita
o Bk % Poin
o %
Specified time range vessel motion o 3, “‘;
display (within RIS) & Lt
3 Lt 4
Enter vessel | MMSI \demyﬂka(arm E @ Wolczkowo § .%%
Jezioro,
Dabic.
9
—— KT
Select range: | one hour [~] [Find | i* s
Redica Baor 5 ™
Vessel current position search S g k‘ i
(within RIS) g (penes Y, £
Zachd e, Py
Enter vessel | MMSI identyfikator [+] = G e
| Find | { pluje gk
Skarbimierzyce — T P Prackop
Legend Mierzyn o Szczecin P sl g
—  heading m " s B
—  course over ground KU Sioron m { ‘l
i
st o Lo RS i
F @ X {; “ ’ Dabie Mate ﬁj’
%,
Ostoj ag 45 L
Bobol Rajkows 7]
Bedargowo 113 R ]
i A m v 3

chirzeze 5
L1 B ) ]

Rys. 7. Okno aplikacji demonstratora intéfrietowegcsystemu informacyjnego
o ruchu statkéw w Szczecinie

Zr6dto: opracowanie wtasne
Ze wzgkdu na przeznaczenie aplikacja ta nie zawiera peimermacji o danych
batymetrycznych, a jedynie informacje dotyoz ruchu statkbw w rejonie przysztego ,RIS
Odra”. Zastosowanie bazy danych pozwoli jednak gkonzystanie zgromadzonych w nigj

informacji dla innych aplikacji demonstratora cemtr RIS.

RIS CENTER DEMONSTRATOR

RIS Map Vessels in metfion Vessels nat in motion

Currently in the RIS area there are Satelita
55 vessels -

Specified time range vessel motion o
display (within RIS) —

Enter vessel MMS identyfikator [+] :
Select range: |one hour [~] [ Find |

Vessel current position search
(within RIS)

Enter vessel | MMS identyfikator [+] :
| Find |
Legend

—  heading
— course over ground

Nab!

Rys. 8. Markery statkdw po zblieniu oraz wektory ruchu statkow
Zrodto: opracowanie whasne
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Na rys. 8 widéa wyraznie statki oraz ich wektory ruchu. Rozmiary markergtatkOw
zmieniap Sig wraz ze zmiasppowickszenia mapy. Widato na rys. 8 oraz rys. 7.
Po najechaniu Myszkina marker statkuswietla st krétka informacja o jego nazwie oraz
kodzie MMSI.

8 N
Og,mﬁﬁ
Name: ATLANT b
MMSI: 261001070
IMO: 7730759
Call Sign: SQLF
Navigation status: moored
Rate of Turn: 0
Speed over Ground: 0
Latitude: 53.458905 (53deg 27' 27")
Longitude: 14.5948 (14deg 35" 32")
Regional Bits: 0
Time stamp: 2011-04-27 03:33:22

Bystrzyk

(-] D .
@ Trans Cargo Yariska Wydmi

gy
z
5

Malk
A Pomorskie

Taky

Name: SKULPTOR TOMSKIY Ed
MMSI: 312906000

IMQO: 8402204

Call Sign: V2MI4

Mavigation status: moored

Rate of Turn: 0

Speed over Ground: 0

Villeg Latitude: 53.4408666666667 (53deg 27" 27")
k. Longitude: 14.5851 (14deqg 35' 32" )
Regional Bits: 0
Time stamp: 2011-04-27 07:57:43

Rys. 9. Okna informacji o statku
Zrédto: opracowanie wtasne

EH

Meﬂ

Pojedyncze klikrgcie myszlky na markerze wiwietla bardziej szczegotawinformacg
o statku (rys. 9). Mima otworzy¢ wicksz ilos¢ dymkow informacyjnych. Pojedyncze
kliknigcie na obszarze mapy umtivia zamknicie wszystkich informacji zwazanych
z markerami statkdw.
Aplikacja umaliwia tez wyszukiwanie statku za pomprys. 10a):

— nazwy statku

- kodu MMSI

- kodu IMO

Dane o ruchu statkéw zbierane w bazie danychzimiaja sledzenie ruchu wybranego
statku z zadanego okresu czasu. Aplikacja zlimv@ sledzenie ruchu do jednego tygodnia
(rys. 10b). Oczywécie jest to wart&, ktdéra zostata przgja za wystarczaga. W czasie
eksploatacji aplikacji mge ona ulec zmianie.
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Specified time range vessel motion Specified time range vessel motion
display (within RIS) display (within RIS)
Enter vessel | MMSI identyfikator = | - Enter vessel | MMS identyfkator |~ | -
name
e
MO identyfikator h . =
Select range: | one weegﬁm Find Select range: one week |~| | Find |
one hour
two hours
five hours
Vessel current position search Vessel curre = | search
(within RIS) (within RIS ane day
two days [ .
Enter vessel MMSI identyfikator = - Enter vessel || o o ator [+ ] -
- Find
a) b)

Rys. 10. Menu wyboru pozwalagce okresli ¢
a) sposob szukania statku lub jego trasy, b) zakreszukania trasy

Zrédto: opracowanie wtasne

Na rys. 11 przedstawiono przyktadowy statek i higtego przemieszczaniaest okresu
jednej godziny. Okigiem zaznaczona zostata aktualna pozycja jednostki.
Z lewej strony wywietlane § w trakcie przemieszczaniagsmarkera statku na mapie

informacje o kolejnych pozycjach oraz czasach @jbstracji.

= C M  © www.ris-demonstrator.am.szczecin.pl/risv2

T o OUONERES @ X
RIS CENTER DEMONSTRATOR

RIS Map Vessels in mefion Vessels noE in motion

Currently in the RIS area there are Satelita
39 vessels e ab.
y 3 = Wielkop;

-

;
]

Specified time range vessel motion
display (within RIS)

N

b
g 5 4 Nab,
g tancuchowe] DA
B

K pii &
Enter vessel  MMSI |demy‘ﬁkator: SO uf Nab!

249378000 el

b

Gdanskie

Nab. Przekop,
Wilkan Brdowsk

Drzetowo.
o Stocznia Nab, RrZefOPlprzesmyk
Select range: | one hour |z| Find ]j e Ry (T a0y e I
P,
%

s%e

o,

Vessel current position search
(within RIS)
1

Enter vessel | MMSI identyfikator [« -

ois Stacznia
Szczeciiska G
Nowa

m

Nabl|| LBesen
Gayriskie|  (ReMONTowy

Legend Nab,
g Krakowskie
— heading 3 Nab. Odra
e o Nowa
3
%

o
— course over ground \%"0 & Nab.
-I“P Wroctawskie

Grabowski

All finded position for 249378000 is 229
- 199: Latitude [?]: 53.4425, Longitude[?]: =]
14.5913333333333, Time stamp: 2011-05-04
12:12:46

Name:UNIVOYAGER 8 i
MMSI:249378000, £ ZE0ZonE
description:under way using engine, rotais:-11, g

speed_ground:7.1, Latitude [?]: 53.4425, 7
Longitude[?]: 14.5913333333333,
Frﬁﬂ:;igg;‘;‘é’,‘?:lli;52:19")!1%;;91’ reg_bits:0, W 0g Nap! Dane do Mapy 82011 PPWK - W/ arunki korzystania 2 programu

Nab.
Stowackie

Rys. 11.Sledzenie ruch statku z wybranego okresu
Zr6dio: opracowanie wlasne
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o

,
£ Strona pod adresem localhost says: Iﬁ
il

If you want back to the RIS map, you must refresch the site
it or click 'RI5 Map' button

Rys. 12. Okno informacyjne pojawiagce s¢ po wybraniu szukania statku
Zr6dio: opracowanie wlasne

Ze wzgkdu na wymazanie markeréw innych statkbw z mapy pasléledzenia ruchu
wybranego statku konieczne jestswtkzenie strony. Z tego powodu ¥wietlany jest

dla wzytkownika komunikat pokazany na rys. 12 o koniedenaykonania tej operacji.

RIS CENTER DEMONSTRATOR

R1S Map Vessels in motion Vessels mod in motion
Name MMSI IMO Destination Status
JYTTE BRES 219643000 9195810 STETTIN moored
ATLANT 261001070 7730769 SWINQUISCIE (HOME) moored
SCAN TRANS 257228000 7039426 STETTIN moored
AKADEMIK S.VAVILOV 273414400 8507729 S5ZCZECIN moored
PORSOEY 376703000 7521936 SZCZECIN moored
DANIEL 355148000 7802122 S5Z2CZECIN moored
ARION 261000400 8136506 S5ZCZECIN moored
GOLIAT 261003590 6700028 SZCZECIN moaored
MCL TUNIS 304010627 9051595 S5ZCZECIN moored
FAST 5U5 205482000 9136096 SZCZECIN moored
NAWIGATOR XXI 261187000 9161247 SZCZECIN moored
SKULPTOR TOMSKIY 312906000 5402204 SZCZECIN moored
WEST CARRIER 311911000 9017202 SZCZECIN moored
RODLO 215035000 8219334 S5Z2CZECIN moored
ANMIRO 305322000 9434577 S5ZCZECIN moored
INGUNN 244921000 9195896 SZCZECIN moored
WILSON HUSUM 314208000 9017379 S5ZCZECIN VIA NOK moored
WILSON HUSUM 314208000 9017379 GDYNIA moored
TRANSEAGLE 246357000 9213088 SZCZECIN moored
AKADEMIK NEMCHINOV 273454600 5409032 SZCZECIN moored
A.POLIKARPOV 273316900 8136556 SZCZECIN moored
VICTORIA 204587000 9290074 SZCZECIN moored
CRANZ 304010961 7702126 S5ZCZECIN moored
CEMSEA 210743000 9088275 SZCZECN moored
PALICA 261198000 7704057 S5Z2CZECIN moored
RUSICH-11 273354040 9368259 SHCHECIN moored
DP-3 261007230 0 SZCZECIN moaored
EGON_W 304520000 9279018 S5ZCZECIN moored
BOMNA SEA 258041000 8602012 SZCZECIN moored
EEESJ}N 261186338 0 SZCZECIN moored

Rys. 13. Informacja o statkach nie bdacych w ruchu
Zrédto: opracowanie wtasne

rys. 13 oraz Rys. 14 pokazuje okna, w ktorych wygegdélnione s statki w zalenaosci

od ich statusu nawigacyjnego.
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RIS CENTER DEMONSTRATOR

RIS Map

Vessels in motion

Vessels met in molion

Name

MMSI

IMO

Destination

Status

WILSON GAETA

214237000

9171096

SZCZECIN

under way using engine

TANIA

244115000

8603547

KLAIPEDA-S5ZCZECIN

under way using engine

TANIA

244115000

8603547

KANTVIK

under way using engine

noneg

273416080

0

noneg

under way using engine

MARRY-5

246168000

9148178

STETTIN

under way using engine

noneg

261182481

0

noneg

under way using engine

NAWATRANS IV

211514220

0

BRANDENBURG

under way using engine

NAWATRANS IV

211514220

0

STRALSUNT

under way using engine

WILSON GRIMSBY

214193000

9056040

SZCZECIN

under way using engine

ELISABETH

259166000

9088847

CH 16 TLF 21038384

under way using engine

FAIRPLAY XV
ZEUS

MAERSK VALLETTA
ROMANKA

261018110
261205000
236032000
261199000

7407829
6605503
9242637
8026440

S5ZCZECIN
S5ZCZECIN
S5ZCZECIN
5Z2CZECIN

under way using engine
under way using engine
under way using engine
under way using engine

Rys. 14. Informacja o statkach ledacych w ruchu
Zrédto: opracowanie wtasne

Zastosowanie przekazywania informacji przy wykotaggl protokotu sieciowego
umazliwia dalsze rozproszenie systemu RIS. W zabéci od potrzeb stacja zbiesap dane
AIS maze by umieszczona z dala od pozostatych elementéw systéastosowanie serwera
SQL pozwala w tej sytuacji na zbieranie danych elwirozproszonych stacji AIS. W ten
sposo6b ména wyeliminowa martwe obszary, z ktérych normalnie nie bylobyomiacii

z powodu nie docierania jej od statkow do stacf Aentrum RIS.

5. PODSUMOWANIE

Zastosowanie systemu AIS pozwala na uzyskanie gatmeej informacji o ruchu
statkdw wyposzonych w ten system. Zgod§tosystemusrédladowego AIS z morskim AIS
umazliwia gromadzenie informacji zarowno o jednostkachdladowych jak i morskich.
W Szczecinie mze okaza sie to cenna zaleta ze wadu na wysipowanie obu rodzajow
jednostek ptywajcych.

Wprowadzenie internetowego serwisu informacji roegzaumaliwi uzyskanie danych
dotyczcych ruchu statkbw bez koniecZed posiadania wyspecjalizowanych agzen.
Wystarczy posiadatelefon komoérkowy wyposany w przegidarke internetowt oraz dosip
do Internetu.

W poréwnaniu z innymi tego typu systemami zastosoevdazy danych unitwia
dodatkowo analig zebranej informacji. Przykladem jest aiwos¢ sledzenia ruchu statki
z wybranego okresu czasu.

Prezentowane dane zwane z demonstratorem centrum RIS oraz wcimea w jego
sktad systemem informac§rodladowej o ruchu statkbw pochogz projektu ,Technologia

budowy rzecznego systemu informacyjnego”.
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SYSTEMY GEOWIZUALIZACYJNE OPARTE O TECHNOLOGI E AIS

Streszczenie
W paistwach Unii Europejskiej wprowadzangers szerok skak systemy informacji rzecznej pozwajeg
sprawnie zarmlza® stale rosacym ruchem na wodacirodladowych. Umdliwiaja one réwnie szybkie
reagowanie w sytuacjach kryzysowych ze wdgl na doktadsn znajomd¢ aktualnej sytuacji panagej
na zarazdzanym akwenie wodnym.
Zeglugasrodladowa w Polsce nie posiada scentralizowanego sysigimumacji pozwalajcego na szybkie
podejmowanie decyzji w pfiego rodzaju sytuacjach wgptijacych na szlakackeglownych polskich rzek.
Jedn z podstawowych informacji w tego typu systemactt j@iedza na temat jednostek plyw@jch
znajdupcych st na zaradzanym przez siby wodne akwenie.
W artykule przedstawiony zostanie zarys rzecznysitesnow informacyjnych stosigych AlS (Automatic
Identification System) oraz internetowy system infacji o statkach wchodey w sktad demonstratora

centrum RIS (River Information Services) w Szczecin

GEOVISUALISATION SYSTEMS BASED ON AIS TECHNOLOGY

Abstrakt
The European Union countries introduced on a laage river information systems. River information
systems allow to manage efficiently the ever-iasieg traffic on inland waterways. Information &yas
know current situation on the managed water arebhatiow for quick response in emergency situations
aswell.
Inland waterway transport in Poland does not haweemtralized information system. The centralized
information system allows for quick decisions irrigas situations occurring on navigable routeshef t
Polish rivers. One significant information in thegpes of systems is the knowledge of the vessekstéd
on the area managed by the water traffic services.
In the article an overview of the river informatisgstems using AIS (Automatic Identification Sysjem
would be presented and Internet ships informatipstesn which is a part of RIS (River Information

Services) center demonstrator in Szczecin.
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