System Automatycznej
ldentyfikac]l




_ D

(system automatycznej identyfikacji - ang.
Automatic ldentification System) stanowil jedno ze zrodet
pozyskiwania informacji GIS w ruchu morskim.

Za pomocag tego systemu statki w sposob ciagty,
autonomicznie, nadaja / odbierajg na dwoch wspolnych
czestotliwosciach (161,975 MHz - kanat 87B oraz
162,025 MHz - kanat 88B) raport indentyfikacyjny do
iInnych 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.



System AIS w trybie statek - statek:

ID position, course.
speed, time

ID position. course,
speed, time




System AIS w trybie wywotawczym:

AIS Shore ‘ = ‘ Ship-to-ship
Station
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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 tadunku - monitoring,

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




IS / GNSS
hysical Shore Station

AI1S Service
Operation Cente

Vessel Traffic System
Search and rescue
Port Authorities
Others




IMO ustalita dla statkow obowigzek 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 statkow innych od pasazerskich | zbiornikowcow, 0
pojemnosci brutto 50 000 t | wiecej nie pozniej niz do 1 lipca
2004,

d) w przypadku statkow innych od pasazerskich i zbiornikowcow, 0
pojemnosci brutto 300 t | wiecej, ale mniejsze] od 50 000 t, 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 pézniej 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, szerokosc, 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 podrozg (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

MX420/A1S

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



System AlS

' Antenna

<‘ Antenna

W

= —

JTLA
¢

ISTAtKUR

Smart

(==
@ Ty

MX423 Transponder

=3 SatCom
et Gyro

=== Pilot's PC
—==%—— Speed Log
-==>> ARPA

—==—3 ECDIS/GMDSS
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Wslﬁainik systemu AlS na statku w wersji MKD:

N UTICAST

. Messages 4= b
. AIS Status 108 SRM
. Voyage Settings

. Ship Settings

. Transponder Configuration
. Service Configuration
<>

. Display Settings

GDEGEEDBEME0Ome
- §A NS Mo M- Bc B+ Nocg< QL
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Wslﬁainik systemu AlS na statku w wersji MKD:

—

N UTICAST

Secondary
2088

162 . 025MHz MOB SRM
Bandwidth:Default Default
VHF Power: > Low <<

In use:Region 6, in TransZone A
INE> LAT:N 2° 2.1211' ION:E 577 3.4261'

ISW> LAT:N 10°56.4560' LON:E127"36.4565"'

I8P
COSERROE0®
PP L
SN EDR L
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Wsl;ainik systemu AlS na statku w wersji MKD:

25261 Ext50G:34 bkn 06./01,2004 .

~18.705 ' IntCOG 173 0~ 10:13:51 N UTICAST
/B ExtHDT:219" Regé

: " RNG.BRG. .50G. .COG.

120 22.2 301,

Na 13°1 359,

503

2152 200E A
)
e FBE
P S R
it ! (RO RP.
N
DODEECMme0mn s

MOB SRM

(g%
L]

|4 s ESSOTOKYO 50
S SOLYMPIAHIGHWAY FE>0.
6 >SANET 0‘

ODHOQJI\J\OU'I

99
342
272
321
277
201
340
121
66
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Wslﬁainik systemu AlS na statku w wersji MKD:

N UTICAST

: OT :—0.2"/min 1

190733283 HMSI:5004 VOB SRM
: DOREEN CS:DORET6EW o LAl
:Passenger ship

:310m Beam: 73m
:A190 B120 C10 D>=63m
:N/4 or harmless

:3.3m

cHAWAT

A 0512581

. :Hoored

:Combined GPS/GLONASS

:Low >10m DTE :Available

OO BE0N0E
EOSO@EG0N0Em
RN
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Wskaznik systemu AlIS na statku w wersji MKD:;
l;a y J B

N UTICAST

MOB SRM

:220m
:43m
RefPtExt:A200 B20 C10 D33m
RefPtInt:A190 B30 C20 D23m +—C—+D—+

ShipType: Pilot wessel

OO BE0N0E
EOSO@EG0N0Em
RN




Wslﬁainik systemu AlS na statku w wersji MKD:

N UTICAST

:BN-4 or harmless>

.24 8n MOB
-1

- CASABLANCA
0713 122731

SRM

: Engaged in fishing A
I8P
SO EE0N@
P TP
RN EDR DL
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Wskaznik systemu AlIS na statku w wersji MKD:
l;a y J B

N UTICAST

on/of f auto/manu

[B17 ] [*1/ ] MOB SRM

Fsie ]
B [ A

[*]
<8P
GEGEEBOoOEGE
S0 e
DDEEEMNE0m0ns

Date,Time
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Wslﬁainik systemu AlS na statku w wersji MKD: =

—

ek xxxkkxxkxx rite Hessage XRXKKNHHKHRKRR ~ UTICAST

|—SR{———-SRH————SRM———-SRH———-SRH————SRH—-
[Broadcast message

f. UNDESIGNATED MOB SRM
. FIRE, EXPLOSION Vb AL
. FLOODING
. COLLISION

. GROUNDING
. LISTING, IN DANGER OF CAPSIZING

SINKING
. DISABLED AND ADRIFT

~ ABANDONING SHIF
PIRACY/ARMED ROBBERY ATTACK < >

2
3
4
5
b
T
8
9

COSERROE0®
PP L
SN EDR L
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Wslﬁainik systemu AlS na statku w wersji MKD:

—

32.973 'Ext50G:34  6kn 06-01,2004 :

0°26.417'TIntCOG:173 0~ 11:35:24 N UTICAST
IntGPS: 3D A’ FExtHDT 213" Regé

OB~ ———MOB————HOB-———MOB————HOB————~MOB—

HAYDAY DE, ANDREA DORIA,D11233,1193046,F0 MOB SRM
: B 26 416'1Ugglls35 =L wJo SRM

> Ns& 120 22. .
|2 >FINE EAGLE >0.00 Hs4 13. :
|3>SYLVAEPSILON Y010 2235320 :

|4 SESSOTOKYO 50 43 99 10
5 SOLYMPIAHIGHWAY FE>0 .59 342 21. : < >
Q | 1Y) Y
D )
0 @ G 0 CB OB B 05
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Wskaznik systemu AIS na statku w wersji MKD:

2
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W celu uzyskania maksymalne] przepustowosci {acza
danych transmitowanych przez wielu uzytkownikow
systemu na wspolnym kanale, w AIS zaprojektowano
schemat komunikacji, synchronizowany wediug wzorca
czasu GNSS, o nazwie STDMA (ang. self-organizing time-
division multiple access).

460 Seconds
2250 Slots

AS2 —E[— jﬁ—

A.’ 1

i ° Identity
1 * Postition
L. Speed Over Ground
26.67 ms ff * Course Over Ground
1 Slot = 256 Bits ) ° Heading
8 ¢ Rate of Turn
© « Navigation Status
%.* Time Stamp







Mg, Name Description Cat | Prio | Qperati Access Communi
0 ego | Ry on Schemes cation
v mode State
1. Position Report Scheduled position report FS |1 AU SOTOMA, SOTOMA
RATDMA,
ITOMA (1)
2 Paosition Report Assigned Scheduled poskion report Fs |1 AS SOTOMA SOTOMA
3. Position Report Special position report, response to s |1 AU RATOMA ITOMA
interrogation
4. Base Station Repoit | Poskion, UTC, Date and current siot S |1 AS FATOMA SOTOMA
number of base station 3
5. Static and Voyage Scheduled static vessel data report/ 3 4 AU, AS | RATOMA, NA
Related Data Alds-to-Navigation data (5) 1TOMA (2)
6. Binary Addressed Binary data for addressed i 4 AU, AS, | RATDOMA, NA
Message communication N ITOMA (2)
7 Binary Acknowiedgement of received s 1 AU, AS, | RATOMA, NA
Acknow ledge ment addressed binary data N ITOMA (2)
8 Binary broadcast Binary data for broadcast F 4 AU, AS, | RATOMA, NA
Message communication N ITOMA (2)
. 9 Special Position Postion Repart for stations other than | F/S | 1 AUAS | SOTDMA SOTOMA,
. Report ship stations only RATOMA,
o ITOMA (1)
10. UTC Date inquiry Request UTC and date FS |3 AU, AS, | RATOMA, NA
N 1TOMA (2)
" UTC/ Date Response | Current UTC and date if available FS |3 AU, AS, | RATOMA, SOTOMA
w ITOMA (2)
12. Addre ssed Safety Safety related data for addre ssed F 2 AU, AS, | RATOMA, NA
Related Message communication N ITOMA (2)
13. | Safety Related Acknowledgement of received s 1 AU, AS, | RATOMA, NA
Acknow ledge ment addressed safety related message N ITOMA (2)
"« Safety Related Safety related data for iroadcast F 2 AU, AS, | RATDMA, NA
roadcast Message | communication N ITOMA (2)
15. | tnterrogation Request for a specific message type FE AU, RATOMA, NA
(can resuit in mutipie responses from AS, IN | ITOMA (2)
one or several stations) (4) 2
16. Assgned Mode Assignment of a specific report FSs |1 RATOMA, NA
Cammand behaviour by competent authority using ITOMA
a base station AS@) | @
17. DGNSS Broadcast DGNSS corrections provided by a base | F 2 AS FATDMA, NA
Binaty Message station 3 ITOMA,
RATOMA
18 not used nat used - - - - -
19. VTS Targets VTS derived target F 2 AS FATDMA, NA
ITOMA,
© RATOMA
L) L) Data Link Manage- | pesemve siots for base station(s). E! AS(3) | FATDOMA NA
Al Name of Message Description S
Test/Evaluation Resewved for Proprietary andfor local i 4 AU, FATDMA, NA
Message use. AS, N | iTDMA,
RATOMA
m e s s a e e Channel Management of channeis and s 1 AS FATOMA, NA
Management transceiver modes by a base station 1TOMA,
© RATOMA

1,2,3 Position report (ship Dynamic data

4 Base station report Position, UTC, Date and current slot of
base station

5 |dentification report Static and voyage related data
(ship)

11 UTC/Date Response Current UTC and date if available
(ship)



Messages’ rates

* static and voyage-related data (the identification report):
every 6 minutes or on request (AlS responds automatically without
user action); and

* safety-related text message: as required.



Messages’ rates — the position report

* Class A shipborne equipment reporting intervals

Type of ship General reporting
interval

Ship at anchor or moored and not moving faster than 3 min

3 knots

Ship at anchor or moored and moving faster than 3 knots 10 s

Ship 0-14 knots 10 s

Ship 0-14 knots and changing course 31/3 s

Ship 14-23 knots 6s

Ship 14-23 knots and changing course 2s

Ship >23 knots 2s

Ship >23 knots and changing course 2s




Messages’ rates — the position report

* Class B shipborne equipment reporting intervals

Crafts not subject to SOLAS

Nominal reporting
interval

Class B "SO" shipborne equipment not moving faster than

2 knots S min
Class B "SO" shipborne equipment moving 2-14 knots 30 s
Class B "SO" shipborne equipment moving 14-23 knots 15 s
Class B "SO" shipborne equipment moving > 23 knots 5s
Class B "CS" shipborne equipment not moving faster than 3 mi
min
2 knots
Class B "CS" shipborne equipment moving faster than 2 30 <

knots
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Zntegreowaneiniermacyjne Systemy: Nawigacyjnes ze
ZoBrazewaniemsNawigacyjnejtviapy El KON CZNE L ECDIS
(ang. Eevtwmv ChariDisplaysand RfonmatiiGnESy »
spetniajz 15-3 Wy mogi (standerdy) IMONNHON mozna zalit

do sp ,(j‘ GZNeac ¢jc) rJJz:JJunQB \

5 ndustriegebiet, O-F.

N
T AL 3546 21M o
K f

e

62/Foede
58%‘339

Sg/Reads E1yRieade—, oo

Kiel Kanal Pilat

L 00 ()G 05 i Q.G

LSoAEE s 24l A ¥




Obraz radarowy w systemie ARPA:

o

4.. ". v .r?eo_zl:)
QAIN Rings OFF

Head up
Contrad

RM(R)

'HL
\OFF

L SPL
coG
50G
STaAs ViG
SEY
ORIFY
R PAET POSN
R VECTOR & »:r
R TRAILS oFF
CPA LIMITY

TCPA LIMIY

® O
»

'Y

20 ¢ :
048('
4 )
ad

ILON DGPS 014°34 ¢

mcies S00DA
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Nalozenie danych AIS na obraz radarowy w systemie
ARPA:

RANGE . 000

ISum - san 10, o2 RM(T)  HDG 248.1
RINGS OFF 530 > * 0ao L -
nam s - 06 103k
was T VECTORS 028 Min
ey N0 ’ ‘ 080 T IRAILS  SHORT 39 e
NP sen g | D WG o
- s % EBL 2 oOf?
290, = B a7 T2 OFf
k¢
e TARGET 11/186 o

RANGE BS NM

T BRG 3200 ¢
CPA '




BASE 4 RM(T)

N UP

dENC [m)]

l

) ‘1‘?;,‘ (I
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LAT
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S
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G

&
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=
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0
K
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o
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wPB 7.9 * WPD 0.97 N
ETA Mov 11 14:49:27 UIC
G o odn

i
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Nov 11 14:46:06 2003 MENU | CHART| TRACK| BRIL
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NLO S T A LAV v D

e
216.5 deg 8 ’ e
Natozenie  obrazu 0. na elektronlcznq rAape

nawigacyjng w Syst -

N/A
N/A

‘
|

uey? .3 /min |
UAR 1:08 T |

N/a |
N/A | B

NS Lo ARG | B

up 11 :

N/A

N/A

N/A | B

N/A ; % oo dil POOR CHART-TO-RADAR MATCH
N/A i : »  MEANS POOR SHIP POSITION

N/A

VESSEL~F

l mll
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B .98 nn

w47 17.888° N
BS3 S8 791" W

1.56
b 0Ol 7
58 .0
288 .4
17.4

21:51:59 Jul 21 L || Sound in; Metres | aAnt ‘ : OFF
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Nalozenie obrazu radarowego na elektroniczng mape
nawigacyjng w systemie ECDIS:

2 e
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Natozenie danych AIS na elektroniczng mape nawigacyjna
w systemie ECDIS: :
MERCANDIA IV

I [MMSI; 2190003658
LI e e sl Name of ship [Updated: 12:18:42
— [Call Sign: OXIE2
Radio call sign MO Nr. 8611685
/ [Cat 56 02.0800 N

----------------------------------------------------- ' g 12 37,2330 E

Speed Vector 33
/

Heading te of Tur

PosBccuracy: High

Type of Shlp | Passenger Ship - No

“ m Draught: 35m

Dest: HELSINGOR
ETa -7-0000
Navigational Status [Underway Using Engine
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Natozenie danych AIS I obrazu radarowego w ARPA |ub na
elektronicznej mapie nawigacyjne] w systemie ECDIS:

AlS information

« Position, ship‘s scaled outline
« COG/SOG vector

* Heading, ROT indication

Radar information
 Raw radar

» Centre of reflection
* Vector




Mostek nawigacyjny z systemem ECDIS:
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System AIS zintegrowany w VIS:

Local Data
lides, current,
weather

Pilotage berth
assignments,
port info

DGPS
Corrections

V1
Control
Center _

".

>

AlS reports

Ship-to-ship
AlS reports

AlS reports

AlS reports

->

=5k

Ship-to-ship |
AlS reports




Display of AIS data — recommended symbols

</4 * Sleeping target
A sleeping target indicates only the presence of a vessel
equipped with AlS in a certain location. No additional
information is presented until activated, thus avoiding
information overload.

 Activated target
If the user wants to know more about a vessel's motion,

the target (sleeping) may be activated so that the display
shows immediately:

fi'f
#
7
.i‘ll"
67::/\ * a vector (speed and course over ground);
* the heading; and
* ROT indication (if available) to display actually initiated course
/“* changes.



Display of AIS data

 Selected target
If the user wants detailed information on a target (activated

p or sleeping), it may be selected. Then the data received, as
{,;// well as the calculated CPA and TCPA values, will be shown in

v an alpha-numeric window.

The special navigation status will also be indicated in the alpha
numeric data field and not together with the target directly.

* Dangerous target

;, If an AIS target (activated or not) is calculated to pass preset
/ CPA and TCPA limits, it will be classified and displayed as a

dangerous target and an alarm will be given.



Display of AIS data

* Lost target
If a signal of any AIS target at a distance of less than a
& preset value is not received, a lost target symbol will
appear at the latest position and an alarm will be given.

* Other targets
Other targets such as AIS-SART, AlIS-AToN, may be
displayed with special symbol

AlS Search and

Rescue . - . -
R A circle containing a cross drawn with solid lines.
Transmitter

(AIS-SART)
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(ang. HelsinkiT Commission) |est 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
wspotpracy Unii Europejskiej, Finlandii 1 Rosji.

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 jest zwiekszenie bezpieczenstwa zeglugi poprzez
automatyczng kontrole 2z brzegu ruchu statkow
pasazerskich | jednostek z fadunkami niebezpiecznymi lub
zanieczyszczajgcymi srodowisko.



Przyjecie Deklaracji Kopenhaskie] przez HELCOM:
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AlS w systemie wymiany danych przez HELCOM:

AIS Service Management Center
AIS Components

Operator Monito

ASM Server /

LSS Server
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AlS w systemie wymiany danych przez HELCOM:

AIS Physical Shore Stations

T &

k’\,./\‘

5 | |

AIS Internal User

ASM

AIS Service
Management

AIS External User
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AlIS w systemie wymiany danych przez HELCOM:

Pilot ord.

-
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v \Wprowadzenie systemu AIS do zeglugi z pewnoscia
moze pomoc nawigatorom na statkach | odegrac istotna
role w podniesieniu jej bezpieczenstwa.

Nawigatorzy powinni posigsc odpowiednia wiedze na

temat ograniczen systemu.

Przy ocenie Informacji AIS powinna obowigzywac

zasada ograniczonego zaufania, gdyz:

v

v
v
v
v
v

v

wystepujg roznice pomiedzy informacjg ARPA a AlS,

kurs w informacji AIS niekoniecznie musi pochodzi¢ z
zyrokompasu,

pochodzenie informacji AIS nie jest w petni wiarygodne,

Istnieje mozliwos¢ zafalszowania informacji AIS przez zatoge
statku.

Informacje AIS moga byC odebrane przez osoby

niepowotane, badz wykorzystane wbrew prawu.



