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CHEMSEA — Chemical munitions search & assessment —
identyfikacja obiektow podwodnych — wnioski z badé za
pomoa zdalnie sterowanego pojazdu podwodnego

Zakfadu Technologii Prac Podwodnych zostat specjal-
nie zmodernizowany w celu wykonania takich zada
Podczas rejsu wykonano 18 zanurp®jazdu za ka
dym razem na gbokasci okoto 100 metréw w rejonie
Zatoki Gdaskiej i Gkbi Gotlandzkie] o d4cznym cza-
sie pracy pod wagokoto 14 godzin — Tabela 1.

Wstep

Naukowcy biogcy udziat w projekcie CHEM-
SEA podgli sie zweryfikowa hipotez o zatopionej
wokot Gkbi Gdaiskiej i Gotlandzkiej amunicji che-
micznej, oszacowastkzenie bojowychsrodkow trup-
cych i ich produktéw degradacji w osadach dennych

otaczajcych znaleziska, a tak ocent ryzyko zwip- 'apela 1. Tabela zanurza pojazdu ROV

zane z przypadkowym lub naturalnym uwolnieniem Godzina | Godzina | ) oo ey
tych substancji do toni wodnej. Produktemi&owym | LP- | Data |zanurzenia W{k?hlfzﬁ?'a
projektu kzda mapy rejonow skanych, modele po- 1 117.0914 2130 52:30 01:00
zwalapgce na oszacowanie rozprzestrzenianga skia- 2 1180914 11:15 15:20 04:05
zenia w przypadku naruszenia spoczyeggh na dnie 3 ]18.09.12 16:25 17:45 01:20
pojemnikéw lub skzonych osadéw dennych oraz | 4 |18.09.12 20:10 22:10 02:00
kompleksowa ocena ryzyka zganego z zalegata 5 120.09.12 1115 13:30 02:15
na dnie Baityku bromi chemiczm. Uzytkownikami 6 1200912 19:20 23:10 03:50
. . . . L. 7 121.09.12 08:00 11:40 03:40
projektu g w zamierzeniu urgly morskie krajow nad- 8 1210014 1245 1615 03-30
baltyckich, inspektoraty ochronyyodowiska tych kra- 9 1210914 1800 2100 03:00
jow, a take administracja lokalna obszaréw nadmor-[ 19 | 250914 16:30 18:45 02:15
skich oraz Komisja Helséska. Jednym z najwvniej- 11 | 25.09.12 20:30 23:05 02:35
szych zada projektu jest podwodna inspekcja oficjal- | 12 | 25.09.12 23:15 0:50 01:35
nych i przypuszczalnych miejsc zalegania na dni¢ 13 | 26.09.12 01:10 02:00 00:50
amunicji chemicznej. Dlatego #el7 wrzénia 2012 14 126.09.13 02:20 03:15 00:55
roku na pokfadzie R/V Oceania zndiesic specjalici 12 g;'gg'iz 8;;’2 gifig 81%
z ZakiadL,J Technologii Prac Podwodnych oraz Zaktadi—-%7 0913 06.17 0715 0058
OchronySrodowiska i z Zaktadu Prawa Morza i Bez- [ 1g [27.09.14 13:37 14:20 00:43
pieczéstwa Morskiego Restwa Akademii Marynarki L aczny czas pracy w zanurzeni  13:28
Wojennej. Zrodto: opracowanie wtasne autoréw

Zadaniem pracownikobw AMW podczas rejsu

byto pobranie prob dla geochemicznej analizy osadow  pg prac wykorzystano zdalnie sterowany pojazd
dennych i préb wody z warstwy naddennej za pamogodwodny ROV o nazwie Super Achille stangoyi
zdalnie sterowanego pojazdu podwodnego ROV, Wyyposgenie Zaktadu Technologii Prac Podwodnych
konanie dokumentacji filmowej i zgffiowej wybra- (zTpp) — fot. 1. Pojazd unatiwia zdalm obserwagj
nych fragmentéw dna. W ramach realizacji projektdytyacji podwodnej do maksymalnejelgbkasci 200
CHEMSEA pojazd ROV dlacy na wyposzeniu metréw. Podczas realizacji projektu CHEMSEA jed-
nostie gkebinowa pojazdu poddano modernizacji
w kierunku realizacji zadazwigzanych z planowany-

! Dr inz. Adam Olejnik, Akademia Marynarki Wojennej mi badaniami. W tym celu pojazd zostat wypassy

w Gdyni . . . .
2 Dr Jarostaw Michalak, Akademia Marynarki Wojenne}V Zasobniki do pobierania materialu dennego, wody
w Gdyni z warstwy naddennej (fot. 2) oraz wypgsao go
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w dodatkowe kamery telewizji podwodnej, nowe
oswietlenie oraz przyrd rozpoznania skan.

Ponadto w ramach modernizacji zintegrowano
z pojazdem system do przestrzennej obserwacji ebiek
téw podwodnych w czasie rzeczywistym ARGOOS 3D
opracowany i zbudowany w ZTPP w ramach wcze-
sniejszych projektow badawczych. Modernizacji pod-
dano take stanowisko kontroli i sterowania jednastk
gigbinowa ROV - fot. 3. Wypossno je w nowe
oprogramowanie do sterowania pojazdem orazkawi ‘
szono ilg¢ monitoréw kontrolnych i zmieniono sposob \
archiwizacji danych wideo zbieranych podczas pracy = Fot. 3. Nowy pulpit stanowiska kontroli i

pojazdu w toni wodnej. sterowania jednostly giebinowa ROV
Zrodto: Fotografia wtasna autord

Podczas rejsu wykonano dziewi zanurzé
ROV w rejonie Potwyspu Helskiego i dziextiw rejo-
nie Gkbi Gotlandzkiej (Obszar C) —rys. 1irys. 2.

Fot. 1. Jednostka g¢binowa systemu ROV Super
Achille
Zrodio: Fotografia wiasna autord

Zatozono, ze podczas pracy jednostkiegtno-
wej pozycja geograficzna ROVetizie okrdélana za "
pomoa systemu nawigacji podwodnej typu USBL Rys. 1.
(ultra short base line). ROV

ogidowa mapka miejsc zanurzé

Fot. 2. Zasobniki do pobierania probek materiatu
dennego .
Zrodio: Fotograia wkasna autoroy R
Rys. 2. Pogiddowa mapka miejsc zanurzé
ROV w rejonie Pétwyspu Helskiego
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Tabela 2. Pozycje geograficzne miejsc zanunadROV
Data | Godz. Pozycja
L |ozna- DM DMS D
- [ Tdd.
p. czenme mm. m] [st.min.] [st.min.sek.] [st.]
rr.]
17.09. N54 35,768’ | N54 35'46,08"| N54,59613
1 | ROVL| 5515'| 21:30
E18 54,746'| E18 54'44,76 E18,91243
18.09 N54 43,450'| N54 43270"| N54,72417
2 | ROV2| 237 | 11:15
2012 E1909,201'| E199'10,06" E19,15335
18.09. N54 43,439 | N54 4326,347 N54,72398
3 | ROV3 16:25
2012 E1909,180’| E19910,80° E19,153
18.09 N54 44,219'| N54 44'13,147 N54,73698
4 | ROV4| 227241 20:10
2012 E1908,712'| E19842,72"| E19,145p
20.09. N54 32,752' | N54 32'45,121 N54,54587]
5 | ROV5 11:15
2012 E18 35,852'| E18 35'51,12 E18,59753
20.09 N54 43,199' | N54 43'11,947 N54,71998
6 | ROV6| 5272 | 19:20
2012 E19 10,317'| E1910'19,02/ E19,17195
21.09 N54 43,542'| N54 43'32,52] N54,7257
7 | ROV7| %72 | 08:00
2012 E19 11,024'| E1911'1,44" E19,18373
21.09 N54 45,301 | N54 45'18,06/ N54,75502
8 | ROV8| 37| 12:45
2012 E19 10,773'| E19 10'46,38 E19,17955
21.09 N54 44,877 | N54 44'52,621 N54,74795
9 | ROV9| %77 | 18:00
2012 E1910,170'| E191010,2" E19,169
25.09 N55 55,976'| N55 55'58,567 N55,93293
10 |ROVIQ <277 | 16:30
2012 E18 41,960'| E184157,6" E18,6991
25.09 N55 55,828’ | N55 55'49,68 N55,93047]
11 |ROV11 <237 | 20:30
2012 E18 37,672'| E1837'40,32 E18,62787
2509 N55 55,846’ | N55 55'50,767 N55,93077]
12 |ROV1Z £33 | 23:15
2012 E18 37,686'| E1837'41,16[ E18,6281
26.09 N55 55,851’ | N55 55'51,067 N55,93084
13 |ROV13 <77 | 01:10
2012 E18 37,731'| E1837'43,86 E18,62885
26.09 N55 55,898’ | N55 55'53,88! N55,93163
14 |ROV14 <2:77| 02:20
2012 E18 37,793'| E18 37'47,58 E18,62984
27.09 N55 57,004’ | N5557'0,24"|  N55,950(
15 |ROV1S 4277 | 01:43
2012 E18 44,459’ | E18 44'27,54/ E18,74099
27.09 N5557,075' | N5557'4,5"| N55,9513
16 |ROV1§ <':72 | 03:25
2012 E18 44,120 E1844'7,2" | E18,7353
rov | 27.09 N55 57,808/ N55 57'48,48”| N55,9634
17 32| 06:17
17 | 2012 E18 42,956'| E18 42’57,36"| E18,7159
16 | ROV 27.00.| o N55 57,750| N55 57'45" N55,9625
18 | 2012 ' E18 38,785| E1838'47,1" | E18,6464

Zrédio: Opracowanie wiasne autorow.

Niestety podczas rejsu nie udate si petni wy-
korzyst& mazliwosci technicznych zmodernizowane-

go pojazdu. Podczas zatadunku jednostkbiglowej
na statek na skutek zerwania stropu gpistupadek

pojazdu z wysokgi okoto 2 metrow na molo. W sku-

tek upadku i pomimo poeliej préby naprawy pojazdu
w warunkach okjtowych wysapito szereg usterek
mechanicznych elementéw konstrukcyjnych i podze-
spotéw elektronicznych — fot. 4, fot. 5. Poniem@od-
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stawowe funkcje ROV udato ¢siprzywréoct podgto
decyzg o kontynuaciji rejsu i wykonaniu batla ogra-
niczory mazliwoscia  pobierania prébek  wody
i brakiem zobrazowania 3D.

/)

Fot. 4. Casciowy demontaz jednostki glebinowej
ROV podczas naprawy w warunkach oketowych
Zrodio: Fotografia whasna autorow.

Fot. 5. Uszkodzenia mechaniczne konstrukcji
jednostki gtebinowej na skutek upadku
Zrédio: Fotografia wiasna autorow.
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Tabela 3. Charakterystyka zanurzé pojazdu ROV

Lp.

Oznaczenie
data

Godz.
zanurzenia

Uwagi

Uwagi

1

2

3

4

ROV1
17.09

21:30

Zanurzenie kontrolne w celu sprawdzenia systemuuganiciu usterek
powstatych w wyniku upadku jednostkiegtnowej ROV w czasie przelg
dunku na statek. Stan morza 2, wiatr staby (2,9.nZi@nurzenie bez reje
stracji materiatlu wideo. Podstawowe podzespotyesyst pracuj prawidto-
wo, brak maliwosci uruchomienia lewo burtowego zasobnika do polbiera
prébek gruntu, nieprawidtowe dziatanie systemu ambwania 3D i kamery
gtéwnej. Ponadto, stwierdzono uszkodzenia zasobnikd pobierania wody
(brak szczeln&i po zamknciu w potazeniu podwodnym — mechaniczne
uszkodzenia sensorow paémia). Kamera lewa i prawa pragugrawidto-
wo, niestabilna transmisja obrazu z kamery praBegk maliwosci okre-
$lania pozycji bezwzgldnej jednostki gibinowej podczas pracy w ton.
Stwierdzone usterkigsnie do usunicia w trakcie rejsu. Prawidtowe dziata
nie podstawowych podzespotéw zapewnia wykonaniamadz ograniczan
iloscig pobierania prébek wody. Czas pracy systemu w zamiu: 01h00.

ROV2
18.09

11:15

Zanurzenie w rejonie pozycji N54 43,450’ E19 09,2@&tan morza 2, wiat
tagodny (4,8 m/s), drobna fala. ®bkas¢ operacyjna ok. 100 metrow. Brak
kontaktu wizyjnego z obiektami dennymi pochodzesdropogenicznega.
Czas pracy systemu w zanurzeniu: 04h05. Plik wigY2.mpg

ROV3
18.09

16:25

Zanurzenie w rejonie pozycji N54 43,439’ E19 09,1&2an morza 2, wiat
tagodny (4,1 m/s), drobna fala.¢Bbkas¢ operacyjna ok. 100 metréw. Kon-
takt wizyjny z prawdopodobnym obiektem o godz. 07(Dbiekt nr 1 —
oznaczenie O1).

W promieniu 45 metrow od pozycji N54 44,095 E197@®%’ — plik foto:
Obiekt_1.jpg (Obiekt_1.tif) — plik wideo: ROV3_Olite 1.mpg. Pobranc
probki materiatu dennego. Czas pracy systemu wrzeniu: 01h20.

Obiektl

(O1)

ROV4
18.09

20:10

Zanurzenie w rejonie pozycji N54 44,219’ E19 08,712tan morza 3
umiarkowany wiatr (6,3 m/s), mafa fala.¢Bbkas¢ operacyjna ok. 101
metrow. Kontakt wizyjny z wrakiem o godz. 20:59 (€l nr 2 — oznacze
nie 02). W promieniu 43 metréwd pozycji N54 44,226’ E19 08,734
W otoczeniu wraku na dnie rumowiska z belek drewych (foto:

Obiekt_2.jpg i Obiekt 2 1.jpg). Wrak stoi na dnaékko przechylony naObiekt 2

lewg burt (foto: Obiekt 2 2.jpg), dobrze zachowana dziobricalemen-
tami wyposaenia poktadowego — foto: Obiekt_2_3.jpg — potklzzakryta
na lewej burcie (foto: Obiekt 2 4.jpg) a puzaji kluza cumownicza obrg
mowana kotnierzem ochronnym — foto: Obiekt 2_5.jpgbrano prébk
materiatlu dennego. Materiat wideo: ROV4.mpg. Czaacy systemu
w zanurzeniu 02h00.

(02)

ROV5
20.09

11:15

Zanurzenie w rejonie pozycji N54 32,752 E18 35,8%2an morza 4, dag
silny wiatr (8,0 m/s), fala umiarkowana. ¢gbkas¢ operacyjna ok. 100
metrow. Brak kontaktu wizyjnego z obiektami podwgnahi pochodzenid
antropogenicznego. Pobrano prébki materiatu denn€gas pracy sytemy
w zanurzeniu 02h15.

ROV6
20.09

19:20

Zanurzenie w rejonie pozycji N54 43,199’ E19 10,31Stan morza 4
umiarkowany wiatr (6,2 m/s), mala fala. eBbkas¢ operacyjna ok. 100
metrow. Kontakt wizyjny z domniemanym obiektem vomieniu 60 me-
trow od pozycji N54 43,601’ E19 10,975’ o godz. 39: Obiekt Nr 3 —
Oznaczenie O3. Plik foto: Obiekt_3.jpg; Obiekt 3pd,. Obiekt 3 2.jpg
plik wideo: ROV_6.mpg. Pobrano prébki materiatlu dego. Czas pracy
sytemu w zanurzeniu 03h50.

Obiekt 3

(03)

ROV7
21.09

08:00

Zanurzenie w rejonie pozycji N54 43,542 E19 11,0Btan morza 2, fa
godny wiatr (5,1 m/s), drobna fala. Bbkas¢ operacyjna ok. 100 metrow.
Brak kontaktu wizyjnego z obiektami podwodnymi podkenia antropoge
nicznego. Pobrano prébki materiatu dennego. Czasypsytemu w zanu
rzeniu 03h4(
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Tabela 3. Charakterystyka zanurz& pojazdu ROV c.d.

Lp.

Oznaczenie
data

Godz.
zanurzenia

Uwagi

Uwagi

1

2

3

4

ROV8
21.09

12:45

Zanurzenie w rejonie pozycji N54 45,301" E19 10,773tan morza 3
umiarkowany wiatr (7,1 m/s), mala fala. eBbkas¢ operacyjna ok. 104
metréw. Brak kontaktu wizyjnego z obiektami podwgm pochodzenig
antropogenicznego. Pobrano prébki materialu denn€gas pracy sytem
w zanurzeniu 03h30. Plik wideo: ROV_8.mpg

ROV9
21.09

18:00

Zanurzenie w rejonie pozycji N54 44,877’ E19 10,18lan morza 4, dg

silny wiatr (9,0 m/s), mata fala. @jokas¢ operacyjna ok. 103 metroy
Kontakt wizyjny z domniemanym obiektem w promier80 metréw od
pozycji N54 44,397' E19 08,038’ 0 godz. 19:28. GbiNr 4 — Oznaczenié
O4. Plik foto: Obiekt_4.jpg; Obiekt_4_1.jpg; plikideo: ROV_9.mpg.
Pobrano prébki materiatu dennego. Czas pracy sytemanurzeniu 03h00

Obiekt 4
(04)

10

ROV10
25.09

16:30

Zanurzenie w rejonie pozycji N55 55,976’ E18 41,9&%an morza 2, stab
wiatr (2,7 m/s). Gdbokas¢ operacyjna ok. 116 metrow. Kontakt wizyjny|
domniemanym obiektem w promieniu 85 metréw od ppzys5 55,791
E18 42,063 o godz. 17:21. Obiekt 5 — oznaczenie. @ik foto:
Obiekt_5.jpg, Obiekt_5 1.jpg; plik wideo: ROV_10.gapPobrano prébk
materialu dennego. Czas pracy sytemu w zanurz&tits)

Obiekt 5
(05)

11

ROV11
25.09

20:30

Zanurzenie w rejonie pozycji N55 55,828 E18 37,673tan morza 3
umiarkowany wiatr (5,4 m/s). @bokas¢ operacyjna ok. 116 metrow. Kol
takt wizyjny z domniemanym obiektem w promieniu r@@tréw od pozyciji
N55 55,839’ E18 37,680’ 0 godz. 21:36. Obiekt 6 zhaczenie O6. Plik
foto: Obiekt_6.jpg, Obiekt_6_1.jpg; Obiekt_6_2.jpgdbiekt_6_3.jpg,
Obiekt_6_4.jpg, Obiekt_6_5.jpg; plik wideo: ROV _fithg. Pobrano probk
materiatu dennego. Czas pracy sytemu w zanurzethgs)

Obiekt 6
(06)

12

ROV12
25.09

23:15

Zanurzenie w rejonie pozycji N55 55,846 E18 37,686tan morza 3
umiarkowany wiatr (6,3 m/s). @bokas¢ operacyjna ok. 116 metréw. Kot
takt wizyjny z domniemanymi obiektami w promienid Betréw od pozycj
N55 55,832' E18 37,736’ 0 godz. 00:05. Obiekt 7 zhaczenie O7. Plik
foto: Obiekt_7.jpg, Obiekt_7_1.jpg; plik wideo: RO¥2.mpg.

0 godz.: 00:08: Obiekt 8 — oznaczenie O8. Plik fabbiekt 8.jpg; plik
wideo: ROV_12_1.mpg.

0 godz.: 00:35: Obiekt 9 — oznaczenie 09. Plik f@biekt 9.jpg; plik wi-
deo: ROV12_2.mpg. Pobrano prébki materialu denn€gas pracy sytem
w zanurzeniu 01h35.

Obiekt 7
(07)

Obiekt 8
(08)

Obiket9
(Q9)

13

ROV13
26.09

01:10

Zanurzenie w rejonie pozycji N55 55,851 E18 37,733tan morza 3
umiarkowany wiatr (7,6 m/s). ethokas¢ operacyjna ok. 116 metréw. Bra
kontaktu wizyjnego z obiektami podwodnymi pochodaeantropogenicz
nego. Pobrano prébki materiatu dennego. Czas mggmu w zanurzeni
00h50.

14

ROV14
26.09

02:20

Zanurzenie w rejonie pozycji N55 55,898 E18 37,798tan morza 3
umiarkowany wiatr (7,7 m/s). ethokas¢ operacyjna ok. 116 metréw. Bra
kontaktu wizyjnego z obiektami podwodnymi pochodaeantropogenicz
nego. Pobrano prébki materialu dennego. Czas pgigymu w zanurzeni
00h55.

15

ROV15
27.09

01:43

Zanurzenie w rejonie pozycji N55 57,004’ E18 44/458tan morza 3
umiarkowany wiatr (6,3 m/s). @bokas¢ operacyjna ok. 117 metréw. Kol
takt wizyjny z domniemanym obiektem w promieniu m@trow od pozyciji
N55 57,002' E18 44,478’ o0 godz. 01:54. Obiekt 16znaczenie O10. Pli
foto:

Obiekt_10.jpg, Obiekt 10 1.jpg; Obiekt 10 _2.jpg,
Obiekt_10_3.jpg,Obiekt 10 4.jpg,Obiekt 10 5.jpg®@bi&0 6.jpg,
Obiekt_10_7.jpg; plik wideo: ROV_15.mpg. Pobranéhgd materiatu den
nego. Czas pracy sytemu w zanurzeniu 01h37.

Obiekt 10
(010)

16

ROV16
27.09

03:25

Zanurzenie w rejonie pozycji N55 57,075’ E18 44,18%an morza 2, stab
wiatr (3,1m/s). Gdbokas¢ operacyjna ok. 117 metréw. Brak kontaktu wiz
nego z obiektami podwodnymi pochodzenia antropageeigo. Pobran

probki materiatu dennego. Czas pracy sytemu w zamim 01h20.
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Tabela 3. Charakterystyka zanurz& pojazdu ROV c.d.

Oznaczenie| Godz.

Lp. data zanurzenia Uwagi Uwagi
1 2 3 4 5
17| ROV17 | 06:17 | Zanurzenie w rejonie pozycji N55 57,808’ HPB956’. Stan morza 2, stahy
27.09 wiatr (1,7m/s). G}bokas¢ operacyjna ok. 117 metréw. Kontakt wizyjny Z0biekt
domniemanym obiektem w promieniu 80 metrow od ppziN&5 55,636’ 11
E18 42,977 o godz. 06:51. Obiekt 11 — oznaczeniel.OPlik foto: (011)

Obiekt_11.jpg, Obiekt_11 1.jpg; plik wideo: ROV1phg Pobrano prébk
materiatu dennego. Czas pracy sytemu w zanurzétig®

18 ROV18 | 13:37 | Zanurzenie w rejonie pozycji N55 57,750’ BB3785’. Stan morza 3, umiaf- -
27.09 kowany wiatr (7,3m/s). Gbokas¢ operacyjna ok. 116 metrow. Brak kontaktu
wizyjnego z obiektami podwodnymi pochodzenia antiggmicznego. Pobra-
no prébki materiatlu dennego. Czas pracy sytemunmrzaniu 00h43.

Sposob opracowania wynikow Pozycja kontaktu wzrokowego z obiektem:

Podczas zanurzenia pojazdu ROV wykony-
wano rejestragj materiatu wideo na twardym dys-
gu komputera obstugagego powierzchniowe sta-

Miejsca zanurzenia pojazdu ROV wybieran ) g . : : .
na podstawie danych dostarczonych przez 10 PAIN‘)WISkO sterowania i kontroli. Materiat wideo jest

w Sopocie, decyzjo miejscu zakotwiczenia jed-a'chiwizowany jako plik zawieragy dat i godzi-
nostki za kadym razem podejmowat kierownik ¢ '0ZPOCZCia zapisu oraz czas trwania nagrania

naukowy rejsu. Za odpowiednie zakotwiczenié dok%adncéciq_ do setnych @Ci sekundy. Na-
skpnie w fazie postprocesingu danych podczas

odpowiadata zatoga statku badawczego (r/v Oc _ . : , :
nia). Po zakotwiczeniu analizowano #iwosc Przéghdania materialu wideo okdiano godzig
LI‘fontaktu wzrokowego z obiektem. Na tej podsta-

doptynkcia pojazdu do wyznaczonego rejon S .
2z uwzgkdnieniem gibokaici w danym miejscu wie wedtug danych z dziennika poktadowego jed-
nostki okrdlano pozyo} geograficzg statku

oraz odlegtéci obiektu dennego w plaszcaye ; 0
tym momencie. Dane te porownywano z dany-

[ j od aktualnej ji statku. W iet
POZIOME] OF gitlaing] pazye) staxu c2asie i komputera systemu nawigacji podwodnej okre-

analizy brano pod uwagglostpng diugas¢ kablo- " - ; : :
liny sterujcej oraz aktualne warunki falowania$/&jac Wzgkdng pozycy, jednostki gibinowej sys-

ktére mogty mié wptywy na ,myszkowanie rufy” temu ROV w odniesieniu do jednostki p’ry\q@j
jednostki i uniemgliwi¢ doptyniecie jednostki w momencie kontakiu wzrokowego z obiektem

glebinowej ROV do wskazanego rejonu dziatanidRYS: 3). Gtbokase zalegania obiektu wyznacza-
Jeli po zakotwiczeniu okazalo size odlegig¢ NO Na podstawie ugdzer poktadowych jednostki

pozioma do rejonu badania jestekéza od 100 9dfbinowej systemu ROV z dokiadimg do 1
metréw, kierownik zespotu ROV prosit o przeko/Metra. W ten sposob wyznaczano pogyeginost-

twiczenie jednostki bazowej. Pozycje zakotwiczed W chwili kontaktu wzrokowego i promie
nia jednostki w chwili zanurzenia pojazdu okre! 1akim znajdowat si pojazd od tej pozycji w tym
§lano na podstawie udzen pokladowych ry momencie. Niestety ze waglu na usterki powstas
Oceania, dane o pozycjach zanurzenia poda;‘ﬁena skutek upadku pojazdu na molo podczas za-
adunku nie mena bylo dokfadnie wyznaczy

W niniejszym sprawozdaniu stan@wiwyciag . . 2 .
2 dziennika poktadowego statku (,Ship log booROZYCli geograficznej pojazdu w chwili kontaktu.

Oceania” — na podstawie wydruku dokumentu w
formacie *.pdf za okres od 17.09.2012 godz. 05:26
do 27.09.2012 godz. 17:07 — str. 96). Dane
z dziennika komparowano z godzizanurzenia
pojazdu. Nasgpnie dane te przeliczono z notaciji
DM na notagg DMS i notacg D. W tabelach
podano wspétrdne w trzech notacjach w celu
utatwienia ich porownywania z ¥rdymi dokumen-
tami odniesienia.

Miejsce zanurzenia pojazdu:
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Klasyfikacja obiektéw:

Podczas postprocesingu danych wideo
wszystkim obiektom nadano odpowiednie ozna-
czenia cyfrowe okrdajace klag niesionego przez
nie niebezpiecastwa powszarg z prawdopodo-
bienstwem wykrycia amunicji chemicznej lub
. BST. Sposob przyiej klasyfikacji przedstawiono

260.023* ;5.33&."' . w Tabeli 4.

Rys. 3. Zrzut ekranu systemu nawigacji podwodnej
w chwili kontaktu z obiektem O1

Tabela 4. Zasady klasyfikacji wykrytych obiektéw palwodnych

% pewnosci wykrycia
Klasa amunicji chemicznej Opis Uwagi
lub BST
— obiekt nie przykryty osadami dennymi (widoczne re-
wnetrzne cechy np. malowanie, opisy, ttoczenia, eleégen
mocowa), bor orébek
— obiekt nie przykryty osadami dennymi, bez zetranych p Pobor pro.eb )
cech, ktérego ksztatt i/lub rozmiar ztine g do oficjalnie 0 wynurzeniu bez
znanych wymiar6w amunicji chemicznej, w_zgk;dng del_<ontar_n|na-
. — obiekt przykryty osadami dennymi bez wimée widocz- ¢ja ludzi, pojazdu i Po-
1 100 + 80 . . . | ktadu. Po zakaczeniu
nych konturéw ksztattu, z wytaymi oznakami reakcj . .
chemicznych zachodeych w jego ssiedztwie dekontammaq_l konieczy
) : . YL ne sprawdzenie Przyz
— obiekt przykryty osadami dennymi bez wimée widocz- dem Rozpoznania Ska:
nych konturow ksztattu znajdigy s w oficjalnych rejo- seh (PRS)
nach zatopienia amunicji chemicznej,
- obiekt o nierozpoznawalnych ksztattachzmicy sk od
innych obiektéw w rejonie tynze wokot niego zycia”
- obiekt lub grupa obiektéw znajdigiych se blisko siebie nie
przykrytych osadami dennymi, ktérych zesmne cechy
swiadcz o tym,ze g to elementy wikszej catéci (np. po-
cisk, beczka, bomba),
— obiekt przykryty osadami dennymi znajgey sk blisko
obiektow zakwalifikowanych do klasy 1 (bez wimgch Pobor prébek
cech klasy 1), Po wynurzeniu bez-
— obiekt przykryty osadami dennymi bez wimée widocz-| wzglgdne sprawdzenie
2 79 +40 nych konturéw ksztattu znajdigy sk w na trasach podej- (PRS). Dekontaminacjg
sciowych do oficjalnych rejonéw zatopienia amunicfie- | ludzi, pojazdu i poktadu
micznej, zalezna od wynikow
— obiekt przykryty osadami dennymi z wyrdae widocznymi pomiaru PRS
konturami ksztattu co pozwala na szacunkmeer jego
wymiaréw,
— obiekt lub grupa obiektow znajdigiych st blisko siebie
przykrytych osadami dennymi, wsedztwie ktérych zaobr
serwowano poparzone ryby,
— obiekt przykryty lub nie przykryty osadami dennymieg
3 39+ 15 noszcy znamion amunicji chemicznej, znajgey sk bli- Pobor pr(’?bek
sko obiektow zakwalifikowanych do klasy 1 i 2 lubofi- Sprawdzenie PRS
cjalnych rejonach zatopie
- inne obiekty Ewentualny pobor proé-
4 14 +0 bek na wniosek kierow-
nika bada

Zrédlo: opracowanie wiasne autorow.
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Obrdbka materiatu wideo: Whioski

Dane wizyjne zebrane z mer . : .
ane yjne zebrane za pomokame Podczas badarealizowanych w czasie rejsu

ewykonanego w dniach od 17.09.2012 do
) . . U1€51.10.2012 wykonano z pokiadu r/v Oceania 18
W fazie pos_tpro_ces_lngu materiat prz@*r‘o.m" zanurzé pojazdu ROV o gcznym czasie pracy
nuta po minucie | za pomgcodpowiedniego pod wod, okoto 13 godzin i 28 minut. Kae za-

oprogramowania wykonano nieliniowy monta . . o
: ) nurzeni zdu wykonano n kas¢ wiek
materiatu wideo oraz ekstrahowano wybrane kIaI;]u enie pojazdu wykonano nalgbkas¢ wigksz

ki i fragmenty filmu nadajc im cechy identyfika- 'Z 100 metrow. W ten sposéb_wykryto .11 obiegy
cyine umaliwiajace szybki dosp do danych na tow pqdwodnych: Je_den sklasyflkowanyljako vyrak
temat poszczegoOlnych obiektow. W niektéryc 02), jeden jako obiekt klasy 1 (O10), jeden jako

é)k h tg yd . biekt . Gt i YCdbiekt klasy 3 (O5) i pozostate obiekty jako obiek-
przypadkach tam gdzie obiekt me Sle ty klasy 2. Przyczyny przypisania poszczegolnym
w jednym kadrze wykonano mozaik kilku kla-

tek przedstawiak w ten spos6b wkszy fragment obiektom odpowiedniej klasy przedstawiono

) . . w tabeli pontej:
lub caty obiekt. WZalgczniku nr 1zamieszczono 4 , .
e . N Pet ki bada beda d
zdjecia zlokalizowanych obiektow. eine wyniki bada beda dostpne w momencie

kiedy gotowe bda wyniki bada analitycznych probek
pobranych w bliskim gsiedztwie zlokalizowanych
obiektéw.

Tabela 5. Charakterystyka i klasa wykrytych obiekbw podwodnych

Obiekt Klasa Charakterystyka obiektu

o1 > obiekt przykryty osadami dennymi z wyrae widocznymi konturami ksztattu co pozwala na-s$za

cunkowg ocer jego wymiarow

wrak jednostki ptywajcej, charakterystyczne elementy konstrukcyjne ridaolzie, dobrze zacho-
02 Wrak | wana dziobnica i wypoganie na dziobie jednostki, charakterystyczne poézatkdéw w otoczeniu

obiektu w postaci rumowiska z belek lub deselabych tadunkiem lub elementami konstrukayj-

nymi jednostki w przeszioi

obiekt lub grupa obiektow znajdigiych s¢ blisko siebie nie przykrytych osadami dennymi riceh
03 2 . i : . X ;

zewretrzne cechywiadcz o tym,ze g to elementy wikszej caléci (np. pocisk, beczka, bomba),

obiekt lub grupa obiektoéw znajdigiych s¢ blisko siebie nie przykrytych osadami dennymi it
04 2 . i : . X ;

zewretrzne cechywiadcz o tym,ze g to elementy wikszej caldéci (np. pocisk, beczka, bomba),

obiekt przykryty osadami dennymi bez wimée widocznych konturéw ksztattu znajday si w na
05 3 . . e o o .

trasach podégiowych do oficjalnych rejonéw zatopienia amunidjiemiczne;j

obiekt przykryty osadami dennymi bez wimége widocznych konturéw ksztattu znajday si w na
06 2 . . e o o .

trasach podégiowych do oficjalnych rejonéw zatopienia amunidjiemiczne;j

obiekt lub grupa obiektéw znajdigych s¢ blisko siebie nie przykrytych osadami dennymi riceh
o7 2 . i : . X ;

zewretrzne cechywiadcz o tym,ze g to elementy wikszej caléci (np. pocisk, beczka, bomba),

obiekt lub grupa obiektéw znajdigych s¢ blisko siebie nie przykrytych osadami dennymi rih
08 2 . i : . X ;

zewretrzne cechywiadcz o tym,ze g to elementy wikszej caléci (np. pocisk, beczka, bomba),

obiekt przykryty osadami dennymi bez wimége widocznych konturéw ksztattu znajday si w na
09 2 . . e o o .

trasach podégiowych do oficjalnych rejonéw zatopienia amunidjiemiczne;j
010 1 obiekt nie przykryty osadami dennymi, bez zetkrnych cech, ktérego ksztatt i/lub rozmiar zbh

ne g do oficjalnie znanych wymiaréw amunicji chemiczne;j

obiekt lub grupa obiektéw znajdigiych sk blisko siebie nie przykrytych osadami dennymi,ritd
011 2 . i : . X ;

zewretrzne cechywiadcz o tym,ze g to elementy wikszej catdci (np. pocisk, beczka, bomba),

Zrodio: Opracowanie wiasne autorow.

W tabeli Nr 6 podano podstawowe dane doty-
czace wykrytych obiektow podwodnych.
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Tabela 6. Podstawowe dane obiektéw
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Godz Pozycja ROV
) . wzgledem statku
. K_on_taktu Pozycja statku promieniu
Oznaczenie Data wizyjnego (gtebokasc) Klasa
[hhzmm] DM DMS D [m]
[st.min] [st.min.sekK] [st]
N54 44,095’ N54 44'5,7" N54,73492 45 2
o1 18.09.2012 17:10 : :
E19 08,706’ E19 08'42,36" E19,1451 (100)
N54 44,226’ ' n Wrak
o2 18.09. 2012 2059 N54 44'42 36 N54,7451 43
E19 08,734’ E19 8'44,04" E19,14557 (101)
N54 43,601’ N54 43'36,06” N54,72668 60 2
03 20.09. 2012 20:59 : : :
E19 10,975’ E19 10'58,5" E19,18292 (100)
04 21.09. 2012 19:08 |54 44,397 N54 43'36,06” N54,73995 80 2
E19 08,038’ E19 08'2,28" E19,13397 (103)
, N55 55,791’ N55 55'47,46” N55,92985 85 3
05 25.09. 2012 17:21 E18 42,063’ E18 42'3,78" E18,70105 (116)
N55 55,839’ N55 55'50,34” N55,93065 80
06 25.09. 2012 : ] g !
2136 E18 37,680’ E18 37'40,8” E18,628 (116) 2
N55 55,832’ N55 55'49,92” N55,93053 80
o7 26.09. 2012 : : : :
00:05 E18 37,736’ E18 37'44,16" E18,62893 (116) 2
N55 55,832’ N55 55'49,92” N55,93053 80
08 26.09. 2012 : d d '
00:08 E18 37,736’ E18 37'44,16" E18,62893 (116) 2
N55 55,832’ N55 55'49,92” N55,93053 80
09 26.09. 2012 : ] ! '
00:35 E18 37,736’ E18 37'44,16" E18,62893 (116) 2
N55 57,002’ N55 57°0,12” N55,95003 77
010 : d : .
21.09. 2012 0154 —F1g 44,478 E18 44'28,68" E18,7413 (117) 1
N55 55,636’ N55 55'38,16” N55,92727 80
o11 : ! ! :
27.09.2012 06:51 —F1g 42,977 E18 42'58,62" E18,71628 (117) 2
Artykut jest wspéifinansowany zérodkéw Eu- Abstract

ropejskiego Funduszu Rozwoju Regionalnego wspie-

rajgcego Program Regionalny Morza Battyckiego w
ramach projektu #069 CHEMSEA — Chemical Muni-

tions Search and Assessment.

CHEMSEA 7=
&H{

Programme 2007-2013

Streszczenie

Part-financedby the EnropeanTinin
(Enrope anRegional Development
Fand and Faropean Neighbourhood.
and Partnarship Instroment)

The article is a report on the work carried out in

the framework of the research project # 069
CHEMSEA: Chemical Munitions Search and
Assessment co-financed by the European Regional
Development Fund to support the Baltic Sea Regional
Program. The work was aimed at the Video inspection
of places likely residual chemical munitions mamenf

the deck of the research vessel of the Institute of
Oceanology, Polish Academy of Sciences in Sopét - r

Artykut stanowi sprawozdanie z prac realiv "Oceania” - during a research cruise days from 17
zowanych w ramach projektu badawczego #068ptember to 01 October 2012.
CHEMSEA: Chemical Munitions Search and As-

sessment wspoffinansowanego Zedkdéw Euro-
Regionalnego

pejskiego

Funduszu

Rozwoju

wspierajcego Program Regionalny Morza Bat-
tyckiego. Prace, ktorych celem byla wizyjna in-
spekcja miejsc prawdopodobnego zalegania amu-
nicji chemicznej wykonano z pokitadu statku ba-
dawczego Instytutu Oceanologii Polskiej Akade-
mii Nauk w Sopocie — r/v ,Oceania’ — podczas

rejsu badawczego w dniach od 17 wraa do 01

pazdziernika 2012 roku.

668

Logistyka 5/2012



Logistyka - nauka

Zatacznik

Dokumentacja fotograficzna bada

Obiekt nr 04/klasa 2

Obiekt nr 05/klasa 3

e

Obiekt nr 06/klasa 2

ey I -u:\ ,
Obiekt nr 03/klasa 2

N

Obiekt nr 07/klasa 2

Logistyka 5/2012 669



Logistyka - nauka

)

Obiekt nr 10/klasa 1

Obiekt nr 09/klasa 2

Obiekt nr 11/klasa 2
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