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System automatycznej identyfikacji statkow.

Tresc prezentacii:
> AIS

=  AISi ECDIS
=  AISi VTS

-> AlS 1 HELCOM

> 4 Podsumowanie — komentarz
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(system automatycznej identyfikacji - ang.
Automatic ldentification System) stanowi jedno ze zrodet
pozyskiwania informacji nawigacyjnej.

Za pomocg tego systemu statki w sposob ciagty,
autonomicznie, nadaja / odbieraja na dwoch wspolnych
czestotliwosciach (161,975 MHz - kanat 87B oraz
162,025 MHz — kanat 88B) raport identyfikacyjny do innych
statkow znajdujacych sie w poblizu (,,ship-to-ship mode”)
oraz do administracji przybrzeznych krajow (,,ship-to-shore
mode”).

AlS moze tez pracowac w trybie wyznaczonego obszaru
(,assigned mode”) np. obszaru objetego kontrola
| monitorowaniem ruchu przez administracje przybrzezng
oraz w trybie wywotawczym (,,polling mode”) odpowiadajac
na wywotanie innej stacji.
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ID position. course,
speed, time
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AIS Shore
Station

v
.l:' -
. e




System automatycznej identyfikacji statkow. -6 -

Miedzynarodowa Organizacja Morska (IMO) wprowadzita
AlS do konwencji SOLAS jako narzedzie zwiekszenia
bezpieczenstwa zeglugli | wymienia nastepujace |ego
zastosowania:

1) do celow antykolizyjnych w trybie statek-statek,

2) do celow informacyjnych panstw nabrzeznych o statku
| jego fadunku - monitoring,

3) Jako narzedzie VIS zarzadzania ruchem statkow w
trybie statek-brzeg.
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AIS Link

? AIS / GNSS
: {l Physical Shore Station
AIS Link & }PSS)
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AIS Link

AIS Service
Operation Center

Vessal Traffic System
Search and rescue
Port Authorities
Others
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IMO ustalita dla statkow obowiazek wyposazenia w AlS:
1) wszystkich statkow skonstruowanych po 30 czerwca 2002 r.;

2) statkow w zegludze miedzynarodowej skonstruowanych przed
1 lipca 2002 r.:

a) w przypadku statkow pasazerskich nie pozniej niz 1 lipca 2003,

b) w przypadku zbiornikowcow nie pozniej niz na pierwszym
przegladzie srodkow bezpieczenstwa po 1 lipca 2003,

c) w przypadku statkéw innych od pasazerskich i zbiornikowcow, o
pojemnosci brutto 50 000 | wiecej nie pozniej niz do 1 lipca 2004,

d) w przypadku statkow innych od pasazerskich | zbiornikowcow, 0
pojemnosci brutto 300 | wiecej, ale mniejsze] od 50 000 nie
pozniej niz na pierwszym przegladzie srodkow bezpieczenstwa
po 1 lipca 2004 lub do 31 grudnia 2004, w zaleznosci ktora z dat
przypadnie wczesniej,

3) statkow nie zaangazowanych w zegludze miedzynarodowej

skonstruowanych przed 1 lipca 2002 r. nie pozniej niz do 1 lipca 2008
r.
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Informacje uzyskiwane w raporcie identyfikacyjnym AIS

mozna podazieli¢ na Kilka kategorii:

iy

2)

3)

4)

dane statyczne (MMSI, sygnat wywofawczy, nazwa
statku, numer IMO, diugosc statku, szerokosc statku,
typ statku, umiejscowienie anteny GPS na statku);

dane dynamiczne (pozycja ze wskazaniem doktadnosci |
integralnosci, czas UTC, kat drogi nad dnem, predkosc
nad dnem, kurs, stan statku — np. ,,at anchor”, predkosc
katowa);

dane zwiazane z podroza (zanurzenie, rodzaj fadunku
niebezpiecznego, port docelowy 1| ETA — do decyzi
kapitana);

dane dotyczace bezpieczenstwa (w tym krotkie
wiadomosci tekstowe pomiedzy statkami 1 VTS,
ostrzezenia nawigacyjne, komunikacja SAR, depesze
roznicowe GPS nr 17).



System AIS na statku:

Data from GPS/DGPS
* Time in UTC

* Position

* Course

* Speed

Data from other ship sources
* Gyrocompass
* Speed log

Data programmed into unit
* IMO number

* Call sign

* Ship Name

* Ship type

* Location of GPS antenna

Data entered by Master
* Ship's draft

* Ship/Cargo Type

* Destination

*ETA

* Route plan

System automatycznej identyfikacji statkow.

MX420/AIS

Control &
Display Unit

AIS Transponder

J \AIS Reports

from other
AlS Reports stations

Special
Port for
Pilot
Hook-up

Interface

with ECDIS.

ARPA or
other ship

systems
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System AlS nalstatkus

—_—

oy P
¢

- VHS ‘ o
‘ Antenna e
\ e GVI’O

GPS
: Antenna

=== Pilot's PC
. Speed Log
== ARPA

= ECDIS/GMDSS
MX423 Transponder
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. Hes=ages
. AIS Status
. Voyage Settings

. Ship Settings

. Transponder Configuration
. Service Configuration

. Display Settings

SRR EG@
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N ER L
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=

(Channel :Primary Secondary
Humber 2087 2088
: : 162 . 025MHz

Default
<<

‘Bandwidth:Default
'VHF Power: > Low

In use:Region 6,
INE> LAT:N 27 2.
ISW> LAT:N 10°56.4560

in TransZone
1211*' LON:E 57" 3.4261'
' ION:E127736.4565"

SRR EG@
PP
N ER L
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Wsl;ainik systemu AlS na statku w wersji MKD:

1051561 N UTICAST
/B ExtHDT 219 Reg6
.RNG .ERG.

Nos 15 : MOB SRM

~a
(o8]

99
342
272
321
277
201
340
121

66

<86
COEEBE0N0@E
PP
LR R L
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Wskaznik systemu AIS na statku w wersji MKD; A
l;a Y J B

N UTICAST

: =0.2%/min 1

190733283 HMSI: 5004 MOR SRM
: DOREEN CS:DORETEW muvo > ial
:Pas=enger ship

e A

:3.3m

I8P
OEEEBEO00EHGE
N NS B0 B Nc M- Mool ML

cHAWAT

210715 12:31

. :Hoored

:Combined GPS/GLONASS

:Low >10m DTE :Available
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Wsl;ainik systemu AlS na statku w wersji MKD:

—

N UTICAST

:D11233 MOR SRM
:ANDREA DORIA MUD o
:220m
c43m

;4200 B20 C10 D33m [
;4190 B30 C20 D23m +—C—+D—+

. Pilot wvessel

COEEBE0N0@E
PP
LR R L
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:BN/A or harmless>
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|******** Interrogation Settings *%%xexxx

onsof f auto/manu
iLR—Interrogation: B1-0 ] [#]1/[ 1]
Data for Interrogation:
Name,Call, IHO [ %] Cargo [%]

|I.ength Beam Type [*] Draught [%*]
IPOS [%] PoBE [%]
I Dest  ETA [#*]

Date,Time [#*]

| 411 On | Back

SRR EG@
PP
N ER L
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I************ rite Hessage *%%xxxxxxxxxx
|- SRM————SRH————SRH————SRM————SRM————SRH—
[Broadcast nessage
1 UNDESIGNATED
. FIRE, EXPLOSIOHN
. FLOODING
. COLLISION
GROUHNDING
. LISTING, IN DANGER OF CAPSIZING
SINKING
. DISABLED AND ADRIFT
. ABANDONING SHIP
. PIRACY/ARMED ROBBERY ATTACK

2
3
4
5
b
R
8
9

SRR EG@
PP
N ER L
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Wsl;ainik systemu AlS na statku w wersji MKD:

| 1732.973'ExtS0G: 34 . 6kn 06/01/2004
0°26.417'IntC0OG:173. 0"

IS:N 1*32.971' E 0°26.416"
IERSON OVER BOARD AT POS:N
0726.403'_UTC11:35

1232+

> NsA 120 22.
>0.00 Ns/& 13.
>0.10 23 32.
. 99 10.
(5 >OLYMPIAHIGHUAY FE>0.59 342 21.

11:35:24

N UTICAST

SRR EG@
PP
N ER L
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Wskaznik.system!
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W' celu uzyskania wystarczajacej przepustowosci 1gcza
danych transmitowanych przez wielu uzytkownikow
systemu na wspolnym kanale, w AIS zastosowano schemat
komunikacji, synchronizowany wediug wzorca czasu
GNSS, o nazwie STDMA (ang. self-organizing time-division
multiple access).

40 Seconds
2250 Slots

nst B NE B
w @ @ B8

;' * Identity

8 Postition
|« Speed Over Ground
26.67 ms » Course Over Ground
1 Slot = 256 Bits | ¢ Heading
Y * Rate of Turn
: * Navigation Status
% * Time Stamp
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Stacja nadawcza Stacje odbiorcze

Podziat czasowy (Time-Division Multiple Access — TDMA) - polega
na przydzielaniu w ustalonym odcinku czasowym kazdej aktywnej relacji
catosci dysponowanej przepustowosci tgcza. TDMA jest bardzo uzyteczny
w przypadku realizacji transmisji pakietowej, poniewaz czasowy schemat
przetgczen moze byc¢ tatwo dostosowany do czasu transmisji pojedynczej
ramki. Podstawowgq wadq TDMA jest potrzeba utrzymywania
synchronizacji czasowej pomiedzy stacjgq nadawczg, orbiterem i stacjami
odbiorczymi, co wymusza stosowanie specjalnych zabiegow w rodzaju
wprowadzania do strumienia danych tzw. sekwencji treningowych.
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Uaktualnienie depeszy AlS:

System automatycznej identyfikacji statkow.

dynamiczne

Typ Odstep
informaciji

Dane Co 6 min I na
statyczne zgdanie

Dane W zaleznosci od

predkosci i zmiany
kursu zgodnie z
tabelg obok

bezpieczen-
stwa

Dane Co 6 min, po
podrozy zmianie danych

i na zgdanie
Dane Wedtug potrzeb
dotyczace

- 26 -

Uaktualnienie danych dy-

namicznych AlS:

| zmieniajgcy kurs

Statek Odstep
Na kotwicy 3 min
0-14 weztow 12 s
0-14 weztow 4 s

i zmieniajgcy kurs

14-23 wezty 6 s
14-23 wezty RS

| zmieniajgcy kurs

>23 weziow 35s

>23 weziow 2S
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Tresc prezentacii:

=>

>4

AlS

AlS 1 ECDIS

AlS 1T VTS

AlS 1 HELCOM

Podsumowanie - komentarz
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ZNeEqrowane Informacyjne Systemys Nawigacyjnes ze
ZODTezOWaNIEMENWIGECYINE] I\/Ia Elektroniczne' SECDIS

Elac'tu’fﬂ"v Chart tem:
‘J]'; CEW) /m,,) of (31.!:1_1er /) ]M]J ] ]HL)
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=
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Natozenie danych AIS na obraz radarowy w systemie

ARPA:

RANGE

000 Y
1.5 uu . 340 > “1 oz RM(T) HDG ALN
HINGS OFF 00 o oao Ll ~

A - 306 1034

wRsTER T VECTORS 09.0 Min
L "y ’ . ‘ 080 T YRAILS  swORT 39 4
MP wo 4 . fa : 4,060 Y VAN i o

’ : s EBL 2 oFs
z’u : ¢ Al ‘070 VEM 2 Ofs
Q. %

TARGET 11/188 o
RANGE 05 MM
T BRG 3200 *

CPA -
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navigational status navigational status

Standard

o | S avatase
symboliki AlS ®
W A R PA : : Manually acquired ARPA

target

(pure radar echo)

Target intruding in a
guard zone (INTRUDER),
flashing or colour coded

Tracked ARPA target
Activated AIS target

Tracked ARPA target /
Activated AIS target with
vector, heading marker and
past positions on request

SELECTED TARGET,
vessel data are requested
and displayed in data
window

DANGEROQUS TARGET,
flashing or colour coded

LOST TARGET, flashing e e
or colour coded

@ ARPA vector (COG / SOG, if the sensor input is aver ground; CTW / STW, if gyro and log input is through the water)
@ AIS vector (COG / SOG calculated by transponder data), if AIS data and ARPA data are not fused

Fused data vector, if AIS data and ARPA data are fused
@ Heading marker including a trend indication of rate-of-turn for an activated vessel on request
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dENC [m] EASE 4 N UP RM(T) RANGE 3 NM HDG085.3 * GYRO
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Nalozenie obrazu radarowego na elektroniczng mape
nawigacyjng w systemie ECDIS:

ﬁ o P
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Natozenie danych AIS na elektroniczng mape nawigacyjna
w systemie ECDIST S
MERCANDIA IV

S [MMSI: 219000368
T B kst Name of ship [Updated: 12:18:42
— Call Sign: OXIE2
Radio call sign MO Nr: 8611685
/ Lat: A6 02.0800 N

------------------------------------------------------ ' gee 012 37,2330 E

Heading te of Tuin

PosRBcouracy: High

Type of Ship Passenger Ship - No
l——
Draught: 35m

Dest: HELSINGOR
ETa&: /- 00:00

Ship gize: Bmx15m
Navigational Status Under Way Using Engine
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Natozenie danych AIS | obrazu radarowego w ARPA |ub na
elektroniczne] mapie nawigacyjnej w systemie ECDIS:

AlS information

» Position, ship's scaled outline
» COG/SOG vector

« Heading, ROT indication

Radar information
 Raw radar

» Centre of reflection
* Vector
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Mostek nawigacyjny z systemem ECDIS:

_ . L’ - - W o/
T WY .
w.¥ ‘

- 38 -




System automatycznej identyfikacji statkow.

Tresc prezentacii:

=>

=>

AlS

AlS 1'ECDIS

AlS 1T VTS

AlS 1 HELCOM

Podsumowanie - komentarz
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System AIS zintegrowany w VIS:

e ) Ship-to-ship
AlS reports

Local Data - AlS reports \

tides, current. VIS i\
weather Control ’
Cenlq

Pilotage berth
assignments, * TS

port info AlS reports |

> ]
Correct ip-to-shi
IRV AlS reports Sl\'}'s‘:r:eop;:‘t;p
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roniczne
11GZ

WZ“Z? o5

OO0 am
0 Min
0.0
0.0 Min

Fel Mone
Lat: ‘nr.nn 968

Lan:
Gitick F
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Kvitsoy
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Nesodden

Trondheim
el )

75 am
150 nm
300 nm
450 nm
B0
750 nm
9.00 nm
1050 nm
1200 nm
AB.00 nm
24,00 nim
36500 nm
48.00 nm
1200 nm
96.00 nm
150,00 nm

LT et o]



System automatycznej identyfikacji statkow. - 42 -

Dane AIS I ARPA na elektronicznej mapie kontrolera VIS:
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Tresc prezentacii:

=>

=>

AlS

AlS 1'ECDIS

AlS T VTS

AlS 1 HELCOM

Podsumowanie - komentarz

_43 -



System automatycznej identyfikacji statkow. - 44 -

(ang. Helsinki Commission) Jest zarzadca
Konwencji Helsinskiej o ochronie biotopow (srodowiska
morskiego) Morza Battyckiego (ob. od 17 stycznia 2000 r.).

Celem prac komisji HELCOM jest ochrona srodowiska
morskiego  Baityku w  ramach miedzynarodowej
wspoipracy Unii Europejskiej, Finlandii I Rosj.

10 wrzesnia 2001 r. HELCOM wydat Deklaracje Kopenhaska
,,O bezpieczenstwie zeglugi | potencjale ratowniczym w
obszarze Morza Baityckiego”. Ujeto w niej obligatoryjny
program budowy ladowej sieci AlS, ktorego zakonczenie
ustalono na 1 lipca 2005 r. Podstawowym zadaniem
systemu bedzie zwiekszenie bezpieczenstwa zeglugi
poprzez automatycznag kontrole z brzegu ruchu statkow
pasazerskich | jednostek z fadunkami niebezpiecznymi lub
zanieczyszczajgcymi srodowisko.
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Qpnventlon adopted the- Cope

0 September 2001. g -
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‘Base stations }'

/;,4‘ s g / | Base stations
1, -

Applications Y : 1 \
,_3. o ﬁs'l' ' ] ' - -
) T | L ] Application:

.
¥y

'w
> ® {J

Applications .

ONLINE
AIS DATA

Base stations

Apphcatxons ' } ~Natijonal :
Base starions’ i , \

WWW, " ] Applications
HELCOM. | .. S
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AIS Service Management Center
AIS Components

Operator Momtor

ASM Server / Data Base

Firewail / VPNAdmln ‘ - LéS Se?@er
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AlIS w systemie wymiany danych przez HELCOM:

AIS Physical Shore Stations

TYEET

»WAN<

& Ve ‘,

Vi ¥
o~ ~

7_,‘/?. LAN ,/l < ‘

AlIS Service I : =
Management == ‘ LSS | ESS

AIS Internal User AIS External User
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The WOLIN on vesseltracker.com

This Is the light version of vesseltracker Google Earth Integration
AIS position data is delayed for up to 24 hours. In the full version,
the vessel position is displayed in realtime and additional
information such as IMO, vessel type, length, beam, draught,

> | n | X destination etc. is shown. For more information on our products
click here
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] 43 20 Buidings Vessel Archive I vesseltracker.com AIS network. In the listbox on the right side you can select a vessel by its name. You can also move the
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System AIS nie zastepuje radaru nawigacyjnego, petni
role pomochnicza dla celow antykolizyjnych podobnie jak
ARPA.

Nawigatorzy powinni posigsc odpowiednia wiedze na
temat ograniczen systemu.
Przy ocenie Informacji AIS powinna obowigzywac
zasada ograniczonego zaufania, gdyz:
v.  wystepuja roznice pomiedzy informacja ARPA a AIS,
w szczegolnosci dotyczace kursu, COG i ROT,

v. dane zewnetrzne nie moga by¢ zweryfikowane w takim
stopniu jak wiasne, mogg by¢ niepetne lub niedostepne,

v istnieje mozliwos¢ zafatszowania informacji AlS przez zatoge
statku.
Informacje AIS moga byC odebrane przez osoby
niepowotane, badz wykorzystane wbrew prawu.



