Logistyka - nauka

Witold KAZIMIERSKI?Y, Ireneusz MICIULA, Jarostaw DUDA

1. WPROWADZENIE

W mysl Dyrektywy 005/44/WE Parlamentu Europejskiego diRa dnia 7 wrzénia 2005
r. w sprawie zharmonizowanych ustug informacji zesj (RIS) nasrédladowych drogach
wodnych we Wspolnocie, zwanej krétko DyrektywRIS, centrum RISoznacza miejsce,
w ktorym operatorzy zagglzap ustugami.

Wsrdd ustug, ktorymi zargdza Centrum RIS istotne miejsce zajmuptuga informacji
o ruchu statkow (andiraffic Informatior), a take ustuga zaggizania ruchem (ang.raffic
Management Zadaniem ustugi informacji o ruchu statkéw jdestarczenie aytkownikom
RIS tzw. taktycznego obrazu ruchu (af@ctical Traffic Image - T)loraz strategicznego
obrazu ruchu (angStrategic Traffic Image- STl), z& na zarzdzanie ruchem skiladagsi
system kontroli ruchu statkow (angessel Traffic Service - V), Svsparcie nawigacyjne oraz
zarzdzanie$luzami i mostami.

Taktyczne informacje o ruchu (TTIl) oznacgajinformacje wplywajce
na natychmiastowe decyzje kapitana statku lub operavTS, podejmowane w zyzku
z zeglugr w faktycznej sytuacji w ruchgzeglugowym i dotycace ruchu lokalnego. TTI mag
zost& dostarczone na poktad statku lub na brzeg, npceddrum VTS. Taktyczny obraz
ruchu (TTIl) otrzymuje s, gromadzc informacje otrzymywane za pompcradaru
brzegowego oraz zéledzenia i namierzania statkow, a zakwywietlajac informacje
o statkach w systemie obrazowania opartym na tezhej specyfikacji dla ECDIS
srodladowego i w systemach kontroli ruchu statkéw na vebdaddladowych okrélonych
dyrektywa RIS.

! Akademia Morska w Szczecinie, Wydziat Nawigacyjny

Logistyka 6/2011 4791




Logistyka - nauka

Strategiczne informacje o ruchu (STI) oznagzmformacje wptywaice nasrednio-
i diugoterminowe decyzjezytkownikow RIS. Strategiczny obraz ruchu zostajemgowany
w centrum RIS i jest dostarczanyytkownikom nazadanie. Strategiczny obszar ruchu
zawiera wszystkie statki o istotnym znaczeniu obeam obszarze RIS wraz z ich
charakterystyk, okreleniem tadunku i pozygj przedstawione w postaci tabeli
lub naniesione na magelektronicza.

Kluczowe znaczenie dla dostarczania TTI oraz S®cprelektronicznego raportowania

maja ustugisledzenia i namierzania statkow.

2. SLEDZENIE | NAMIERZANIE W KONCEPCJI RIS

Rozporadzenie 414/ 2007 definiujgledzenie statkujako ,funkcje utrzymywania
na bieaco informacji o stanie statku, takich jak jego a@ltha pozycja i charakterystyka,
pofaczonych — jéli to konieczne — z danymi na temat tadunku i pykss'.

Namierzanie statka kolei to ,wyszukiwanie informacji o pateniu statku oraz — w razie
potrzeby — danych o tadunku, przesytkach i wypesal”.

Jako gtéwne technologie realizaog obie funkcje wskazane IS srodladowy oraz
elektroniczne raportowanie statkow (ERI). Zwlaszicda AIS wydaje si by¢ tu istotna, gdy
dostarcza w sposéb automatyczny danych o ruchikidiie Kompleksow ustug istotnie
wplywajaca na bezpieczestwo ruchu obiektow na wodadtédladowych i jednoczanie
mocra zwiazara ze $ledzeniem i namierzaniem statkOw jest ustuga InlafiS, czyli
Srodladowy system kontroli ruchu statkow. W swojej podsievej wersji VTS powinien
obejmowa przynajmniej serwis informacyjny i me faczy¢ w sobie inne ustugi, takie jak
ustuga wsparcia nawigacyjnego albo ustuga orgapimachu. Serwis informacyjny w ngy
Rozporadzenia jest rodzajem serwisu gwaramtepgo otrzymanie na czas informacii
istotnych z punktu widzenia zgaanych zzeglug decyzji podejmowanych na pokiadzie.
VTS srédladowe, tam, gdzieasobecne, stanowiczes¢ systemu informacji rzecznej i nie
musz obejmowa catego obszaru RIS.

Aby zapewnt odpowiedm jakos¢ realizacji ustug sledzenia | namierzania
na europejskich srodladowych drogach wodnych opracowano standafi@dzenia

i namierzania (z and.racking and Tracing Standayd
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3. STANDARD SLEDZENIA | NAMIERZANIA

Wraz z pojawieniem i koncepcji zharmonizowanych ustug informacyjnych
na srodladowych wodach w Europie, powstata zekpotrzeba standaryzacji tych ustug.
Wyodrebniono cztery podstawowe komponenty ustugsrod ktérych wskazano tak
sledzenie i namierzanie. Na tej podstawie utworzamwstata Grupa Ekspertow RIS
ds. §ledzenia i namierzania (andracking & Tracing Expert Groyp Od pocatku jako
kluczowg technologt wskazano AlSrédladowy i prace Grupy skoncentrowaty gitéwnie
na opracowaniu standardu tego systemu. Pierwszajaveojawita s w 2005 roku.
Nastpnie zostata ona prayp przez Centralna KomisjNawigacji na Renie (CCNR),

az wreszcie w 2007 roku stategasbownzujacym standardem ONZ.

A. Grupa Ekspertéw RIS ddledzenia i namierzania

Grupa Ekspertow RIS dsledzenia i namierzania zostata powotana w 2003 mokez
tzw. Europejsk Platforne RIS i jest niezalienym zespotem ekspertow, ktérych zadaniem jest
wypracowanie standardow zwanych ze $ledzeniem i namierzaniem na drogach
srodladowych oraz przedstawienie ich odpowiednim organjakg propozycji do dalszych
prac legislacyjnych. W pracach Grupy mogra udziat zarowno oficjalne delegacje
rzadowe, jak i przedstawiciele organizacji pozg@awych, przedgbiorstw oraz niezaleni
eksperci. Gtéwne cele prac Grupy Ekspertow to:

e rozszerzanie i utrzymywanie standarddedzenia i namierzania w tym:

o standardéw danych

o standardoéw technicznych

o standardow dotyazych wiadomeci

o definicja interfejséw dla aplikacji typu Ecdisddladowy

* wypracowanie propozycji dla organizacji zesmnych
* wspieranie dziaka implementacyjnych ustugledzenia i namierzania w obszarach

europejskich RIS

B. Zalazenia i struktura standardledzenia i namierzania

Standardsledzenia i namierzania (and.racking and trading standajdskiada sj
z dwoch zasadniczych gxi. W pierwszej przedstawiono koncepéjedzenia i namierzania
w RIS. Opisano ich wykorzystanie wzrg/ch ustugach oraz filozafimplementacji. Gtéwny

nacisk potagono na zastosowaniérodladowego systemu AIS, ebdacego rozwingciem
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standardu morskiego. 8t druga czs¢ dokumentu zawiera szczegotpwpecyfikagg Inland
AIS. W zakresie realizacji ustugi VTS zastosowandwotanie do wytycznych IALA
dotyczicych systemow VTS orazddladowych VTS.

4. DEMONSTRATOR USLUG SLEDZENIA | NAMIERZANIA

W ramach projektu badawczo — rozwojowego , Technelbgidowy Rzecznego Systemu
Informacyjnego (RIS) realizowanego w Akademii Maegkw Szczecinie, opracowano
koncepag demonstratorem Centrum RIS. Jednym z jego kompgdnema by demonstrator
ustugsledzenia i namierzania zadzanych w Cenrtrum RIS. Jego zadaniem jest dosniez
uzytkownikom RIS obrazu ruchu oraz umhizvienie operatorowi Centrum zadzenie

ruchem na poziomie informacyjnym.

A. Koncepcja demonstratora

Koncepcja demonstratora zaktada prezentowanie Takégo obrazu ruchu na kilku
poziomach informacyjnych tak, aby dostoséwalostarczany pakiet do potrzeb
poszczegolnych aytkownikow RIS. Wyré@niono trzy poziomy informacyjne. Pierwszy
z nich to prezentacja aktualnego obrazu ruchu fi€rdfnage) uzyskanego za pomnaoc
odbiornikdw AIS na podkiadzie mapy rastrowej i giip satelitarnego z wykorzystaniem
technologii aplikacji Google Earth. Dla poszczeg@im obiektow mana wywietli¢ dane
przesytane za pomecsystemu AIS. Ta technologia jest najprostszym eldem modutu
sledzenia i namierzania i ma gii¢ do szybkiego przegilu aktualnej sytuacji na torach
wodnych. Drugi poziom informacyjny wykorzystuje beologie bazodanowego zbierania
I przetwarzania informacji, dgki czemu maliwe staje s prowadzenie prostych analiz
przestrzennych, takich jak wyszukiwanie statkbw pamoa réznych atrybutow,
czy projekcja dotychczasowej trasy, a&eviealizowanie namierzania statkOw. Trzeci poziom
to autonomiczna, dedykowana aplikacja desktopovitankcjonalngciami umaliwiajacymi
kompleksow analiz obrazu ruchu i zasglzanie ruchem statkbw. Powsizg aplikacja
nawiazuje rozwiazaniami do specyfikacji systemow InlandVTS. Z zelda kzdzie ona
dostpna jedynie dla operatoréw Centrum RISytkownicy zewrtrzni nie kzda mogli z niej
korzyst&. Na tym poziomie nagpi integracja opracowanych rzecznych map nawigacyjn

z funkcjonalnéciami VTS.
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B. Zrodta danych

W demonstratorze konieczna jest integracjanego rodzaju danych. Konteolnad
zintegrowanym systemem monitorowania jednostétddladowych pelni  komputer
na stanowisku operatora w Centrum. Specjalne opnogwanie pozwala operatorowi
wizualizowa& na mapie potezenie wybranych jednostek w czasie rzeczywistym. Koter
stanowi nargdzie, ktore ukazuje kmowy efekt integracji mapy elektroniczn&jodladowego
systemu AIS oraz systemu bazodanowego. Dodatkoveystemie maja yuwzgkdniane

informacje hydrometeorologiczne.

5. AKTUALNY OBRAZ RUCHU NA PLATFORMIE GOOGLE EARTH

Dostarczenie obrazu ruchu dla szerokiej rzeszytkownikbw najwygodniej jest
przeprowadzi korzystajgc z jednej z ogolnie doginych platform internetowych. Wygoda
takiego rozwazania polega na tynze wykorzystywane g istniepce rozwazania, przez
Cco czs$¢ zagadnié wizualizacyjnych jest dostarczana przez producemeogramowania.
W demonstratorze centrum RIS zdecydowarmai wykorzystanie platformy Google Earth.
Problem prezentacji obrazu ruchu sprowadzavsiakim rozwiazaniu na odebraniu sygnatéw

AIS oraz przygotowaniu odpowiednich plikdw wsadoWwyto programu Google Earth.

A. Google Earth jako nagdzie wizualizacji danych przestrzennych

Google Earth to program komputerowy, ktérego predtem jest amerykaka firma
Keyhole Inc., kupiona w 2004 roku przez Google,tgfmsy obecnie tatle w polskiej wersji
jezykowej. Umaliwia wyswietlanie na trojwymiarowym modelu kuli ziemskiepjzt
satelitarnych, lotniczych, panoram zrobionych z ipow ulicy, oraz rénego rodzaju
informacji geograficznych i turystycznych. Progragostpny jest w trzech wersjach:
do wytku domowego przeznaczona jest wersja Google Bagh, za ktér firma nie pobiera
optat, a zatem jest ona tatwo dgsia dla kadego uytkownika posiadacego hcze
internetowe.

W Google Earth dogpne a zdjecia satelitarne pochodee w wikkszaci sprzed jednego
roku do trzech lat. Aktualne zgjia obszaru RIS wykorzystywane na tej platformiehmulz
z 2011 roku i zostaty wykonane przez fgynMGGP Aero. Wywietlenie jakichkolwiek

obiektow na podktadzie ze zdja wymaga opracowania pliku w formagil lub kmz
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B. Przygotowanie plikbw w formaci€ML

Jezyk KML (Keyhole Markup Languayigest zgodny z gramatyki formatem pliku
jezyka XML i stwzy do modelowania i zapisywania takich obiektéw gafigznych,
jak punkty, linie, obrazy, wielaity oraz modele w§wietlane w programie Google Earth,
serwisie Google Maps i w innych aplikacjackizyka KML mazna wywa¢ do udostpniania
miejsc i informacji innym #ytkownikom tych aplikacji. PIikKML jest przetwarzany przez
program Google Earth w sposdb podobny do tegokirpjiki HTML i XML sa przetwarzane
przez przegidarki internetowe. Podobnie jakzyk HTML, KML ma struktu¢ opart
na tagach z nazwami i atrybutamiztaymi do wywietlania obiektow w okrdony sposob.
Tym samym program Google Earth jest pradgtka plikéw KML.

Plik KMZ jest skompresowanwersp pliku KML. W programie Google Earth ria
otwiera: pliki KML i KMZ, jesli maja one prawidiowe rozszerzenie nazwy pliku (.kml
lub .kmz).

Dla celow prezentacji aktualnej sytuacji zostataragcpwana autorska aplikacja
przygotowuaca pliki KML. Aplikacja dziata wsrodowisku Microsoft Visual Studio i zostata
napisana wezyku MS Visual Basic. Net. Program zbiera rozkodogvanformacje o statkach
z sytemu AIS. Po kalym meldunku aktualizowana jest tabela statkow jjepgpodstawie
generowany jest plikKkML. Plik ten jest umieszczany na serwerze, a link rdego
umieszczany jest Google Earth. Parametwoelzania decyduje o tym, jak ¢zto pobierany
jest aktualny plikKML — domylnie ustawiona jest warié 10 sekund. Cakd ustawié
zapisana jest w pliku konfiguracyjnym, ktory #ma obecnie pobéa ze strony

http://ris-project.info  Uruchomienie pliku konfiguracyjnego spowoduje camatyczne

wyswietlanie informacji o ruchu w aplikacji Google Har— rozwazanie jest zatem tatwo
dostpne dla przeeginego uytkownika komputera i Internetu i stanowi podstawgeoziom

sledzenia statkow w RIS.

C.Wizualizacja ruchu statkow w Google Earth

Przyktadow prezentag obrazu ruchu w Google Earth przedstawiono na tksuh
Przedstawiono na nim fragment obrazu na ktorymaukiadzie zdjcia lotniczego pokazano
statki na obszarze portow morskiego i rzecznegozez&inie. Czerwonym znacznikiem
zaznaczono statki stmge w porcie, zazielonym statki bdace w ruchu. Dla tych ostatnich
prezentowany jest tak tréjkatny symbol nawjzujacy do standardowej prezentaci

w systemach wizualizacji map elektronicznych. Dlaie&tow poruszacych se
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prezentowaneastakze dwa wektory — jeden prezeniey kurs i pedkos¢ nad dnem, Zadrugi
obrazujcy kurs rzeczywisty jakim poruszagsstatek. Wszystkie obiektyasna ekranie
identyfikowane za pomamazwy lub numeru MMSI, jesli nie transmituj nazwy.
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Rys. 1. Prezentacja obrazu ruchu w Google Earth

Prezentowany obraz ruchu aktualizowany jest nzabge Dla kadego z obiektow mina
zazadat wyswietlenia danych transmitowanych przez system aatgeanej identyfikacji
AIS. S one wywietlane w postaci standardowego ofinka Google Earth, jak to pokazano
na rysunku 2. Do podstawowych danych nalenazwa statku, numer MMSI, status
nawigacyjny, pozycja obiektu, kurs rzeczywisty, kurpredkos¢ nad dnem oraz pakosé¢
katowa. Jednorazowo naliwe jest wywietlenie danych tylko jednego obiektu.

Wydaje s¢, ze aplikacja wizualizuca ruch statkbw na platformie Google Earth jest
wystarczajca na najprostszym poziomie prezentacji obrazu uwucbiektéw i mae by
przyktadem wykorzystanidledzenia do dostarczania informacji o ruchu digtkownikow
RIS. Prezentacja ruchu dla potrzeb namierzanikd&tatwymagatoby zastosowania bazy
danych, ktéra umdiwiataby warunkowe wyszukiwanie obiektow. Takie zvaazanie,
dostpne dla szerokiej grupyzytkownikdéw RIS, rownie zostato przygotowane w projekcie
badawczym, jednak nie stanowidteniniejszego artykutu. Technologia bazodanowaaas
takze wykorzystana na najwgzym poziomie prezentacji obrazu ruchu, acowi
w dedykowanej aplikacji operatora RIS.
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Rys. 2 Prezentacja danych obiektu
6. DEDYKOWANA APLIKACJA JAKO NARZ EDZIE KONTROLI RUCHU

W ramach projektu badawczo — rozwojowego , Techneldgdowy Rzecznego Systemu
Informacyjnego (RIS)” trwaj prace nad demonstratorem Centrum RIS, w ktorym
prezentowane dala technologie wykorzystywane w RIS. Najiggym poziomem realizacji
ustugi informacji o torach wodnych, a ftak czsciowo zaradzania ruchem jest
autonomiczna, dedykowana aplikacja desktopowa xcfonalngciami umaliwiajacymi
kompleksow analiz obrazu ruchu. Powstsa aplikacja navdgzuje rozwazaniami
do specyfikacji systeméw Inland VTS. Z zadmia ledzie ona dosgpna jedynie
dla operatoréw Centrum RIS izytkownicy zewrtrzni nie keda mogli z niej korzystéa
Na tym poziomie nagpi integracja opracowanych rzecznych map nawigacyin
z funkcjonalnéciami VTS.

Aplikacja zostata napisana w Microsoft Visual Studl010 w ¢zyku C. Opiera si
na formacie danych shape (.shp). W przygilado aplikacji zostanie dodany modut
umazliwiajacy otwieranie map w standardzie S-57, jednak oleeskiipiono s na formacie
shape firmy ESRI. Ze wzglu na to, # jest to format danych wektorowych, aplikacja
pozwala na dowolne pogkszanie obszaru mapy, bez straty na jakayswietlania, co jest
szczegoblnie wane dla operatorow w brzegowym Centrum RIS, ktérzstnip role
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kontrolerow ruchu jednostekérodladowych. Ogodlny widok aplikacji przedstawior

na rysunku 3Na rysunku przedstawiono widok mostu oraz navdicgijw systemie statk

M Demonstrator, Centrum RIS - Shape Viewer for Project RIS [AEE
System Plik Podglad Narzedzia Zdarzenia Dodatkowe Okna Ustawienia Opcje Pomoc

Diugosc/Szerokosc geograficzna: 14.54, 53.33

[ Poczta- Wirtualna ... | f Akademia Morska [ zrealizowane zadania | (@] Microsoft PowerPoi... | - TestShapeFile (Run... M Demonstrator Centr... L= & )v 05:01

Rys. 3. Widok okna opracowanej aplikacji

A. Zatozenia aplikacji

Opracowana aplikacja ma dyniezalenym narzdziem do $ledzenia i namierzani
statkbw wzbogaconym o funkcjonakwd zwiagzane z informacjami o torach wodny:
o ruchu statkdw i egciowo z zarzdzaniem tym ruchem. Gitoéwne zaémia struturalne
aplikacji ma@na przedstawi na schemacie przedstawionym na rysunku 4. Praedsia
na nim struktug czesci Centrum RIS odpowiedzialnej Zéedzenie i namierzanie statkc
Pozwala na znaczne rozproszenie elementéw systeaustawow jego czscia jest serwer
SQL oraz serwer multimediéw. Pierwszy zbiera dakéS oraz z rénego rodzaju sensoro'
Serwer multimediéw przechowuje zapisy wideo orazamyp. Odbiornik AIS mge by
podhczony bezpgrednio do komputera wypaosanego w serwer SQL za pompoelacza
RS422 lub do osobnego komputera. W takim przypadikoe z AIS bda przekazywan:
poprzez sié LAN do serwera SQL. Rozazanie takie pozwala na zastosowaniekszej
ilosci odbiornikow AIS, ktére mog pokrywa rézne obszary i za pomagrotokotu UDF
przekazyw@& dane do serwera SQL. Zastosowane medium transmisyfizie uzalenione
zarowno od przesytanych danych jak rowniemiejscowienia rejestratorow dany:

W miejscach trudno daginych mana zastosowa pofaczenia bezprzewodowe. Jedr
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w miar mozliwosci powinno s¢ stosowa polczenia swiattowodowe, ktdre pozwalqj
na uzyskanie wkszych odlegtéci miedzyregeneracyjnych oraz zkj przeptywndgci bitowej
transmitowanych danych.
Wodowskazy
Kamery Radary

-~ |

\j&%,

Inne dane

S\

ar:
Serwer SQL

/’Senfver multimediow

¥ X

Stacje klienckie
centrum RIS

Rys. 4. Struktura cz$ci Centrum RIS realizujacej $ledzenie i namierzanie statkow

Stacje klienckie demonstratora centrum RIS wyposa § w oprogramowanie wizualizage
I integrupce rejestrowane dane w demonstratorze centrum RiISpodktadzie mapy
wizualizowanego obszaru. Przykladem takiego oprogr@ania jest opracowana aplikacja.

Na etapie demonstratora informacje o ruchu statkdyskiwane s jedynie z systemu AlIS.

B. Warstwy mapy i funkcjonalrici

Aby zapewni zadany poziom funkcjonalriai aplikacji zapewniono mdiwosé
wizualizacji nastpujacych warstw mapy:

e lad

e tory wodne

* roslinnos¢

* hektometra

* mosty

» dalby

* przeszkody nawigacyjne
* oObszary gtbokdici
* punkty gkbokdci
* znaki

* miejscowdcli

* koleje
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Funkcjmalncci dostpne w aplikacji zwizane § z pomiarami na mapie, okieniu
miejsc mjania sk statkdbw oraz obliczeniu czasu dotarcia statku damanego obiekt
Dodatkowo waplikacji, w zaktadce zdarzenia (n5) jestdostp do sytuacji na ktére trzel
zwrdcic uwag, ze wzgedu na bezpieczstwo ruchu. A mianowicie wygbuja tu nas¢pujace
sytuacje: ryzyko kolizji, zbkanie do mostu, przecinanie toru,cgkos¢ zerowa i nagh

manewr.

M Demonstrator. Centrum RIS - Shape Viewer for Project RIS Q@
System Pk Podgled Nerzedzia [[Zgee) Dodatkowe Okna Ustavienia Opcje Pomoc

Zblizanie do mostu

Predkos¢ zerowa

Nagfy manewr

Przecinanie toru

(P — S
14 Start e A ” goalunited - afootbal... | T Doartykulu[Trybzgo... WM Demonstrator Centru,.. | [ Zrealizowane zadania (&) Microsoft PowerPoint .. L= ) 1848

Rys. 5. Dostp do zdarzei z poziomu aplikaciji

W zakladce dodatkowe oknz kolei istnieje mozliwos¢ wyswietlania aktualnycl
warunkoéw meteorologicznych i hydrologicznych (r6). Dane te s pobieranesa obecnie
ze strony internetowejwww.pogodynka. dlatego,zeby mie& aktualne informacje natg
mie¢ pofaczenie z interneter W przysziéci zaklada s istnienie w systemie RI

niezalenych sensoréw.
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Stacja Gryfino; stan wody H [cm] 540

Stacja Szczecin Podjuchy: stan wody H [cm] 538

]

Stacja Szczecin: skan wody H [cm] 524

Stacja Trzebies: stan wody H [cr] 517 Szczecin:
Termperatura F2 0
Stacja Walin: stan wody H [crm] 514 Kierunek wiatry 94 @
! ¥ Hlem] Predkosc wiatru 3.7 my's
Stacja Swinoujgcie: stan wody H [om] S04 Wwilgotnosc 95 %

x

Rys. 6. Wh$wietlania informacji hydrometeorologicznych w aplikaciji

Na kolejnym rysunku (rys. 7) ukazano émyetlanie informacji o aktualnym stanie
wodowskazow w trakcie dziatania aplikacji. Jespliszar jeziora Bbie, gdzie wida rowniez
wyznaczony ptawami tor wodny oraz miejsce wpstvania sieci rybackich. Informacje
te mana w aplikacji aktualizow@ co jest nieztbdne dla zachowania odpowiedniego

poziomu bezpiecZstwa na torze.

[j'— onstrator Centrum RIS ";‘-—‘ 1 fo1 Pioj L RIS a\g
System Pik Podglad Namedzia Zdamenia Dodatkows Okna Ustawiema Opcje Pomoc

Dilugesc/Szerokose geograficzna: 14.67, 53.43

Stacia Gryfino: stan wody H [cm] 540

Stacia Szczecin Podjuchy: stan wody H [cm] 538
Stacia Sacascin: stan wody H[om] 524

Stacia Trzabiez: stan wody H[cn] S17

Stacia Woln: stan wady H (com] 514

Stacja Swinoujécie: stan wody H [om] 504

: edw -

74 Start [ Technologa budowy ... —ﬂtwmmnmmu‘.‘ Demorstrator Centru,.. | W Zrsskowane sadania 'mmmmm‘..

Rys. 7. Zrzut ekranowy aplikacji - widok na jezioro Dabie
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7. PODSUMOWANIE

Ustugi informacji o ruchu statkbw oraz zadzania ruchem statkbw nale
do podstawowych ustugwviadczonych w systemach RIS. Realizowaa®se w wekszaci
za pomog sledzenia i namierzania statkow. W artykule przesligtao zataenia koncepcyjne
realizacji tych ustug, a tak testow implementagi w Demonstratorze Cenrum RIS.
Prezentowane rozwzanie pozwala na dostarczenie taktycznego obrazhuruna kliku
poziomach informacyjnych w zaleosci od potrzeb gytkownika. Demonstrator technologii
sledzenia i namierzania me stanowt podstaw do budowy Centrum RIS w planowanym
systemie RIS na Dolnej Odrze. Konieczne jest jednalpetnienie realizowanych ustug
o informacje o torach wodnych realizowane za pamkemunikatéw dla kierownikdw

statkdw, a take o elektroniczne raportowanie statkdw.

REALIZACJA USLUG SLEDZENIA | NAMIERZANIA W CENTRUM RIS

Streszczenie
W artykule przedstawiono zagadnienia gzeine z przygotowaniem i rozpowszechnianiem takiygan
i strategicznego obrazu ruchu w systemach zharrowirych ustug informacji rzecznej RIS. W pierwszej
czesci artykutu ugto istok sledzenia i namierzania statkéw oraz miejsce tejgisi koncepcji catéciowej
systeméw RIS w Europie. W dalszejeta przedstawiono propozygcjdemonstratora ustugledzenia
i namierzania w polskim systemie RIS na dolnej @dpisano dwa alternatywne rozmania na rénym

poziomie funkcjonalngi.

PROVIDING OF VESSEL TRACKING AND TRACING SERVICES | N RIS CENTRE

Abstract
The paper presents different issues concerningaprey and providing tactical and strategical icaff
images in harmonized RIS systems. The first pathefpaper covers the concept of tracking andrgaci
and the role of these services in the EuropeaniRI§eneral. The further parts present a proposal of
demonstrator for providing tracking and trading thre Polish RIS system for the Odra River. Two
alternative approaches with different functionaltiand complexity are included. The service isra gfa

comprehensive RIS Centre demonstrator.
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