MPL Techma Sp.z o.0. IH PL

Ul. Wielkopolska 251

TECHMA
81-531 Gdynia, Polska
Raport
Z
Inwentaryzadj|
Jednostka: R/V IMOR
Numer IMO: 9212565
Armator: Instytut Morski w Gdansku
Towarzystwo klasyfikacyjne: Polski Rejestr Statkdéw

System DP do dynamicznego

System inwentaryzowany: pozycjonowania, pozostate urzagdzenia

nawigacyjne
Producent systemu: Alstom
Miejsce inwentaryzacji: Wiadystawowo
Data inwentaryzacji: 15-16.12.2021

. B Piotr Kornowski
Wykonawcy inwentaryzacji: o
Marcin Bieszk

Gdynia, 21.12.2021

-1/25-



MPL Techma Sp.z o.0. I“ PL

Ul. Wielkopolska 251

81-531 Gdynia, Polska TECHMA
Spis tresci
1. WPIOWAAZENIE. ..cevuiieie i it et e e e s e e s e e s e e e e ea e enanes 3
2. BIe) o T0] (oo [t ISVt (=13 41U PP 4
3. 0 3 TST ] = PRI 5
4, [aoTa [ 7= T = TN B =PRI 8
5. (@] 0] g0Ta ] =T 1 410 11AV7= 1= N 10
6. Urzgdzenia WYKONAWECZE.......ccuuuiiiiieeiienieeeee e eeeene e e e e e e e e e e e eenas 12
7. ZYTOKOMPASY .uveiurerurerreeiseesseesseesseessesssesssesssessssssssesssessesssesssesssesssesssesssenss 13
8. L1 T 15
9. Lista zainstalowanych Urzgdzen............uuuveeieuuuiiimneniiisirssssesssnsnnnnn... 17
10. Analiza wykonania retrofitu dla systemu DP1 na jednostce IMOR.................. 19
1. (a0l LW T 401111 TP 24

-2/25-



MPL Techma Sp.z o.0. IH PL

ul. Wielkopo|§ka 251 TECHHA
81-531 Gdynia, Polska

1. Wprowadzenie

Jednostka IMOR byta pierwszg i przez dtugie lata jedyng jednostka pod Polskg banderg
z aktywnym systemem DP1. Konstrukacja statku oraz wyposazenie nawigacyjno — napedowe
na czasy budowy statku byto wysoko postawiong poprzeczkg i byto rozwigzaniem klasy
$wiatowej. Imor juz na samym poczatku otrzymat restrykcyjng klase PRS Research Vessel *KM
I Aut oraz brak ograniczen w tzw. rejonie ptywania NAV 1. Zasieg jednostki okreslono na 2500
Mm, a autonomie ptywania na minimum 21 dni. Statek spetnia wymagania konwencji SOLAS,
COLREG i MARPOL.

Inwentaryzacja zostata wykonanan w ramach projektu Power 3.4 konsolidacja uczelni
Etap III Zadanie 2. Integracja naukowa. Inwentaryzacja systemdéw nawigacyjnych — Systemu
DP jest jednym z elementdw catoSciowej analizy majacej na celu przygotowanie koncepcji dla
rozbudowy i rozwoju jednostki IMOR dla potrzeb naukowo badawczych oraz utrzymania
najwyzszych standarddw i najnowszych rozwigzan.

Dla potrzeb wykonania raportu z inwentaryzacji wykonawca konsultowat swoje
dziatania, hipotezy i uwagi z zatogq jednostki, armatorem oraz wytypowanymi pracownikami
Uniwersytetu Morskiego w Gdyni.

Systemy pozycjonowania dynamicznego zainstalowane na statkach i jednostkach
zbudowanych w dniu 1 lipca 1994 r. i po tej dacie, ale przed 9 czerwca 2017 r., powinny
spetniaC zalecenia podane w Cyrkularzu IMO MSC./Circ.645 — Guidelines for Vessels with
Dynamic Positioning Systems (Wytyczne dla statkdw posiadajgcych system pozycjonowania
dynamicznego), zalecane jest jed-nak aby wymagania rozdziatu 3 Wymagania eksploatacyjne
tej Publikacji stosowane byty odpowiednio do wszystkich nowych oraz istniejgcych statkdw i
jednostek. Takie podejscie zostato obrane na potrzeby inwentaryzacji. Czyli obowigzujgce
wymagdania z rezolucji IMO MSC./Circ.645 jako minum niezbedne oraz wymagania z rezolucji
IMO MSC1580 jako kierunek jaki zamawiajacy pragnie spetniac
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2. Topologia systemu

Na ponizszym rysunku przedstawiono topologie systemu DP do dynamicznego
pozycjonowania jednostki.

|
| Komputer Mostek
| .
i geodezyjny
| A
i RS232
I A 4
Systemy : o
. 5 x RS232 onsola Ewi .
pomiarowe, < i < tacze swiattowodowe | Podstaq a
_ _ | DP
lokalizacyjne : 1
|
Maszynownia
Sygnaty analogowe, dyskretne
A \ 4
System Systemy System
zarzadzania sterowania sterowania
mMocCq wychyleniem predkoscig

Komputer sterujacy pracg systemu znajduje sie w konsolu DP na mostku. Do niego
podtaczone sg systemy pomiarowe tj. VRU, zyrokompas oraz systemy lokalizacyjne tj. DGPS.
Z komputera geodezyjnego przesytane sg informacje dotyczace punktu postoju lub trasy, po
ktérej statek powinien sie poruszac.

Poprzez tacze S$wiattowodowe komputer komunikuje sie z sterownikiem PLC
umieszczonym w podstacji DP. Zadaniem sterownika PLC jest przetwarzanie sygnatow

dyskretnych oraz analogowych pomiedzy systemem DP oraz innymi systemami na statku.

-4/25-



MPL Techma Sp.z o.0. I“ P L

ul. Wielkopol§ka 251 TECHHA
81-531 Gdynia, Polska

3. Konsola DP

Jednostkg sterujgcg systemu
jest konsola DP umieszczona na
Mostku. W jej sktad wchodza:

- komputer

- monitor z dedykowanym
interfejsem uzytkownika

- klawiatura z joystickiem oraz
trackball’em

- moduty komunikacyjne

- konwerter Swiattowodowy

- switch ethernetowy
(nieuzywany)

- zasilacz 24 VDC

Do modutu komunikacyjnego
podtgczone sg  urzadzenia
pomiarowe oraz lokalizacyjne
wykorzystujgce interfejs RS232
i protokét komunikacyjny

ololoiz
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NMEA:

- kanat 1 — zyrokompas
- kanat 2 — kompensator
falowania (VRU)

- kanat 3 — anemometr

- kanat 4 — GPS SAAB

- kanat 5 — niuzywany

- kanat 6 — komputer
geodezyjny

- kanat 7 — GPS Simrad

- kanat 8 — wewnetrzna

komunikacja

PULPIT DP (DP CONSOLE)
ALSTOM

-]

@{5%
O %

3 83 . s
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s £ L
PULPIT MECHANIKA E%; igé
g geg
Brak infprmaciji oraz
swicha” a schemacie TRACKPONT I
podtadzeniowym (g:?g:% ANEMOMETER DGPS A:?UM
DROKONPAS R%%IB CZUNK TRMBLE SYSTEM
standarg 2000 A i Sty NAVIGATION POZYCJONOWANIA
g 55,0505 WTRU 4000 SE PODWODNEGD
Sg VRUjest wysylene Brak drugiego urzadzenia
= [ S S oprogrameWai DGPS na schemacie
est stabym punkie
[ sterowka ] jest YT
[ | | | |
Zosiarie 2 RG1 PonsTACI 51, 0P (SIS L )
| THRUSTER OUTSTATION [0 |
| . |
| K |
! = |
ZASILANIE ZASILANIE SIEC KOMUNIKACYJNA CZUJNIKI SYSTEMU / INTERFACE DO SYSTEMOW ODNIESIENIA
3x400V, 50Hz 230VAC, 50Hz FIP NETWORK
NAVA Sp. 2 0. OKABLOWANIE SYSTEMU DYNAMICZNEGO POZYCJONOWANIA STATKU 3211/6720-02 Inie 14 et
SHIP DESIGN OFFICE 23

-7/25-



MPL Techma Sp.z o.0. I“ PL

ul. Wielkopol.ska 251 TECHHA
81-531 Gdynia, Polska

4. Podstacja DP

W podstacji DP znajduje sie sterownik PLC firmy FANUC serii 90-30. W jego skfad wchodza:

- modut komunikacyjny — pofgczony z
konwerterem $wiattowowdowym

- modut wejs¢ dyskretnych (1x16)

- modut wyjs¢ dyskretnych (1x16)

- modut wejs$¢ analogowych (1x16)

- dwa moduty wyj$¢ analogowych (2x4)
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Rodzaje sygnatéw sterownika PLC:

- sygnaly z systemu zarzadzania mocg — informacje na temat potozenia wytgcznikdw
generatorowych oraz wytgcznika sekcyjnego (sygnaty dyskretne) i wartosci produkowanej
aktualnie mocy przez kazdy generator (sygnaty analogowe)

- sygnaty gotowosci — informacje przesytane miedzy systemami sterowania obrotami oraz
sterowania wychyleniem a systemem DP dotyczgce gotowosci do pracy (sygnaty dyskretne)

- sygnaty sterujgce — informacje przesytane do systemu sterowania obrotami oraz sterowania
wychyleniem dotyczace zadanej wartosci predkosci oraz wychylenia dla kazdego napedu
(sygnaty analogowe napieciowe)

- sygnaty zwrotne — informacje przesytane z urzadzern pomiarowych dotyczace aktualnej

wartosci predkosci oraz wychylenia kazdego napedu (sygnaty analogowe napieciowe)
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5. Oprogramowanie.

System DP firmy Alstom, ktéra de fakto nie prowadzi juz oficlanego serwisu i nie istnieje,

obecnie pracuje pod nazg GE Energy, jest zainstalowany w czerwcu 2003 roku w wers;ji 1.01.

Na rynku nie ma dostepnych sterownikdw, obrazu ani oprogramowania ktére dawato
by realng mozliwos¢ dokonania zmian, aktualizacji czy wgrania nowych funkgji.
Préby dostania sie do oprogamowania zasadniczego pomimio posiadanych przez Armatora
haset administratora sg bardzo ciezkie. Nie ma otwartej Sciezki dla dokonanywania przy
pomocy oprogramwania zmian i aktualizacji podtgczonych urzadzen referencyjnych. Proby
dokonania zmian w oprogramowaniu mogg spowodowac ustraty operacyjnosci i mozliwosci
obstugi konsoli DP. Co spowodowato by nie odwracalne straty i wytgczenie jednostki do

czasu odzyskania systemu lub poszukiwania innego rozwigzania dla odtworzenia zdolnoSci
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uzytkowania systemu DP 1. Wykonawca inwentaryzacji kontaktowat sie z firma GE. Firma nie
posiada obrazu, nie jest wstanie zaktualizowac systemu do ostatniej wersji z 2008 roku. Nie
daje tez gwarancji czy przyjazd i proba zainstalowania drukarki, zapisu alarémow nie
spowodowata by utraty kontroili nad systemem DP.

Informacje te oraz przeprowadzone konsultacje w sposéb jednoznaczy nakierowuja
wykonawce Inwentaryzacji do przedstawienia rekomendacji majgcej na celu modyfikacje lub
wymiane systemu w warunkach zaplanowanych, a nie awaryjnych ktére mogtby by

spowodowac znaczace straty finansowe po stronie zamawiajgcego.
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6. Urzadzenia wykonawcze

System DP wspotpracuje z systemem napedowym, ktory skfada sie z:

- pednik rufowy lewa burta 300 kW

- pednik rufowy prawa burta 300 kW

- ster strumieniowy dziobowy lewy 72 kW

- ster strumieniowy dziobowy prawy 72 kW

Kazdy z napeddw wyposazony jest w falownik firmy Vacon. Sterowanie napedem
odbywa sie poprzez regulacje czestotliwosci falownika sygnatem napieciowym 0 — 10 V DC.
Aktualne wysterowanie przesytane jest do systemu DP oraz na analogowy wskaznik.

Kazdy z napeddéw posiada rowniez regulacje kata jego wychylenia (azymutalnego).
Sterowanie jest realizowane hydraulicznie poprzez dedykowany sterownik firmy Schottel.
Informacje dotyczacg zadanego wychylenia przesytana jest w postaci sygnatu sygnatu
napieciowego w zakresie +/- 10 VDC. Informacje zwrotng przesytana jest w postaci sygnatu
napieciowego 0 — 10 VDC.

Potgczenia elektryczne pomiedzy urzadzeniami wykonawczymi, pomiarowymi oraz
systemem DP zostaty przedstawione na schematach firmy TES nr 0094.01-1D oraz Schottel nr
1123800. Sterowanie Pednikami rufowymi na jednostce zostato zmodyfikowane natomiast
sterowanie pednikami dziobowymi jest w stanie niezmiennym od budowy jednostki. Kolejnym
krokiem zwigzanym z utrzymaniem sprawnosci jednostki oraz zapewnieniem jej zdolnosci

serwisowych bedzie wymiana sterowania pednikami dziobowymi.
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7. Zyrokompasy

Na chwile obecng, na statku IMOR w ramach systemu DP zainstalowane s dwa
urzadzenia Zyro. Sa to urzadzenia z przepracowana juz liczba godzin powyzej noralnego
serwisu. Godziny robocze kulek pozycyjnych sg powyzej normy. Koszt serwisu i wymiany
samych kulek wraz podstawg to koszt na poziomie ok 35 — 40 tysiecy ztotych. Nalezato by
wzia$¢ pod uwage wymiane obu urzadzen na nowe. Wymiana urzadzenia fizycznie nie powinna
zajac¢ wiecej jak 12- 14 h pracy.

Urzadzenia sg podtaczone fizycznie do ,switch” i operator systemu DP przetacza

fizycznie za pomaca przetacznika sygnat pomiedy

Jest to rozwigzanie ktére dawno wyszto ze standaréw, W sytuacji kiedy na wachcie

nawigacyjnej znajduje sie tylko jeden operator / oficer nawigacyjny w momencie utraty sytnatu
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z Zyrokompasu jest on zmuszony do zejécia na poktad gtowny i przelaczenie sygnalu sygnatu
np. ,z STD 22 na STD 20"

W momencie wymiany przetgcznika na cyfrowy informacja o jakosci sygnatu powinna
przychodzi¢ do konsoli DP i operator bedzie mdgt samochjdzoenie dokonywaé wygoru
urzadzenia bez koniecznosci opuszczenia mosktka nawigacyjnego.

Dodatkowo na dokumencji statkowej brak jest poprawek zdrugim zyrokompasem oraz

manualnym ,Switchu”

Kolumna
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8. Uwagi

Podczas inwentaryzacji zauwazono rozbieznosci miedzy dokumentacjg techniczng firmy

Alstom oraz stanem faktyczny zastanym na statku. Gtdwne rdznice to:

1.

System energetyczny statku skfada sie z 3 generatoréw pradotwoérczych. Do
sterownika PLC przekazywane sg sygnaty dyskretne dotyczace pozycji wytacznika
oraz analogowe dotyczace aktualnej produkcji mocy przez dany generator. W
zwigzku z tym wykorzystano wiecej wejsC sterownika PLC niz pokazano na
schemacie firmy Alstom. Wigze sie to réwniez z nieaktualng listg kablowa.

W dokumentacji nie uwzgledniono potgczen z drugim systemem GPS (Simrad)
Sygnaty z tego urzadzenia sg odbierane przez komputer systemu DP, lecz nie s
uwzglednione w dziataniach systemu.

W dokumentacji nie uwzgledniono réwniez komunikacji z komputerem
geodezyjnym, mimo ze pobierane dane sg uzywane podczas dziatania systemu.
Dodatkowo w dokumentacji przedstawiono komunikacje z sonarem (Trackpoint
acoustic), ktory nie jest wykorzystywany w systemie DP.

W wyniku pomiaréw parametréw sieci, nie stwierdza sie istotnych probleméw ani
zaktocen, ktére mogty by wplywac na prace systemu DP. Zaleca sie natomiast
rozwazenie wymiany przetwornic czestotliwosci sterujgcych pednikami oraz
thrusterami. Radar — BridgeMaster rédwniez pracuje na granicy bezpiecznej pracy,
wydajnos¢ energetyczna pozostawia wiele do zyczenia

W obecnej konfiguracji systemu nie ma mozliwosci podtgczenia prawditowo
dziatajgcej drukarki eventdéw/alarmoéw.

Zwraca uwage wyeksploatowanie konsoli DP. Human-Machine interface konsoli nie
zawsze jest responsywny.

Zdecydowanie w najgorszym stanie jest podstacja DP — naszym zdaniem sterownik
PLC zainstalowany w podstacji w kazdej chwili moze ulec uszkodzeniu blokujac tym
samy dziatanie DP. Nie podjeliSmy sie diagnostyki, polegajacej na podtgczeniu
oprogramowania diagnostycznego do sterownika, gdyz przy tak wiekowym
sprzecie, ogto by to spowodowac naprzykta utrate programu.

Przeprowadzajgc inwentaryzacje systemu serwis miat na uwadze awarie, ktéra
wydarzyta sie we wrzesniu 2021 roku na jednostce IMOR. Naszym zdaniem system
DP dziata zgodnie z rezolucjg IMO dla jednostek zbudowanych w okresie od 1 lipca
1994 roku do 9 czerwca 2017 roku. Aktualnie obowigzujgca rezolucja IMO MSC1580
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10.

11.

12.

13.
14.

dotyczy statkdw zbudowanych po 9 czerwca 2017 roku, zatem nie dotyczy jednostki
IMOR.

Powyzszy problem, zwigzany miedzy innymi z utratg feedback’'u z jednego z
pednikdw, mogtby nie zaistnie¢, gdyby instalacja DP byta od$wiezona.

Wg ustalen serwisu, system DP nie obstuguje drugiego systemu DGPS. Nie jest to
wymagane, jednak znaczaco utatwia wystgpienie awarii.

System zdaje sie by¢ nie naprawialny w przypadku wystgpienia powazniejszej
awarii, takiej jak uszkodzenie, ktdregos z elementow.

Stopien zuzycia Joystica konsoli DP jest bardzo wysoki.

Brak aktualizacji na dokumentacji technicznej . Dokumentacja wykonawcza nie

zawiera wszystkich elementéw wchodzacych w sktad systemu DP

PULPIT DP (DP CONSOLE)
ALSTOM
EFZ] [T
: ug i
3 ) ; )
PULPIT MECHANIKA £53 g3
£ 2
ge88 g8F
wic TRACKPOINT Il
ps m DHS10-05 D6PS ACOUSTICS
(OMS 2-05)
2YROKOMPAS YB“I TE AK%CEW
standard 2000 e NAVIGATION POZYCJONOWANA
§- TSS... 4000 SE PPODWODNEGO
8|8
Brak drugi.
g _____ U U I)(-l'.\lhl\
[ sterowra ]
| | | -k [
Zosilanie z RG1 PODSTACJA SYS. DP g oo "
| THRUSTER OUTSTATON [0z |
| - |
| i |
| = !
ZASILANIE ZASILANIE SIEC KOMUNIKACYJNA CZUJNIKI SYSTEMU / INTERFACE DO SYSTEMOW ODNIESIENIA
3x400V, 50Hz 230VAC, 50Hz FIP NETWORK
NAVA Sp. z o.0. _ Imina | A Arkusz
gin s 7 oo | OKABLOWANIE SYSTEMU DYNAMICZNEGO POZYCJONOWANA STATKU | 3211/6720-02 et - H] o
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9. Lista zainstalowanych urzadzen

Tabela 1 Urzadzenia systemu zasilania

1 Diesel engine 2x VOLVO PENTA, type: 4VPXMI6.IDFA, TAMDIG5A,
380kW/1500 rpm
2 Diesel engine Ix VOLVO PENTA, type: TAMD102A, 201kW/1500 rpm
3 Alternators 2x 415kVA, STAMFORD type: HCM534DlI, 1500 rpm
4 Alternators 1 x 200kV A, STAMFORD type: HC.M434D |, 1500 rpm
Main switchboard 3x400V, 50Hz, IT, type: RG819B2, Manufacturer:
> ELMOR

Powyzsze urzadzenia (Tabela 1) sg w petni sprawne, nie wyptywajg negatywnie na

dziatanie systemu DP, w najblizszym czasie nie wymagajg istotnych napraw.

Tabela 2 Urzadzenia systemu napedowego

1 Azimuth thruster: Schottel 2xSTP200, 300 kW each, thruster force 3,5t (aft
LiPB), 0-1500 rpm

) Azimuth thruster: Schottel 2xSPJ22, 72 kW each thruster force 0,5t (fore
LiPB), 0-1950 rpm

3 Control system type: SST-602, Co-Pilot 2000

4 Frequency inverter - NXI05205A, supply cables 2x Ix 150mm, output cables

2x3xl 20mm?2
5 Manual control system type: SST-200.

Powyzsze urzadzenia (Tabela 2) s3 w stanie dobrym. Nalezy mie¢ na uwadze
kondycje przetwornic czestotliwosci dla pednikdw i rozwazyé ich wymiane w
przysztosci.

Tabela 3 Urzadzenia pracujgce w ramach systemu kontroli DP

operator's panel with monitor 46E2SMALO 1 X, 18, 1" Flat Panel Display

Joystick S50JCK-Y00-200
reference system DGPS 1- SIMRAD P3007
reference system DGP 2- SAAB R5 SUPREME Navigation System Mk 11
controller PC MVME 2700 Single Board, ALSPA 8000 PLCS
sensor system - VRU - Applanix POSMV

Gyrocompass - Digital GYRO ANSHUTZ STANDARD 20 and
STANDARD 22

N (N R WIN
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8 ROY - USBL SonarDYNE Ranger;

fixing system and cable network: FIP Repater OZD FIPG3 +
9 7x2x0.75mm2
10 Wiatromierz: Display OMC-139, Sensor OMC-160

Uwagi dla urzadzen zintegrowanych z systemem kontroli DP (Tabela 3)

przedstawione zostaty

w punkcie 5 niniejszego raportu.

Tabela 4 Systemy i urzagdzenia nawigacyjne

E.

Systemy i urzadzenia nawigacyjne (navigation systems and devices)

Radar — Sperry Marine BridgeMaster E ARPA 251//MS X Band Radar + UAIS FURUNO
FA-100 z GPS

2. | Radar FURUNO FAR-1513

3. | DGPS - SAAB R5 SUPREME, SIMRAD P3007,

4. | SYSTEM WYKRESLANIA POZYCIJI — oprogramowanie QINSy oparte na PC

5. | ECHOSONDA — FURUNO FE-700

6. | ZYROKOMPAS — kompaktowy zyrokompas STANDARD 22 + STANDARD 20

7. | Urzadzenia facznosci i bezpieczenstwa (GMDSS), Obszar A2

8. | UKF —SAILOR RT 4822 25W z DSC (x2)

9. | GMDSS JOTRON TRON TR-20 do tratw ratunkowych

10. | MF/HF - system SAILOR MEF/HF 4000, 150 W 2z jednokanalowym odbiornikiem
nastuchowym DSC

11. | EPIRB —JOTRON EPIRB TRON 40s

12. | Radar Transponder — JOTRON 9 GHz Radar Transponder TRON SART

13. | NAVTEX — odbiornik Mc Murdo Navtex Receiver Nav5 Plus

14. | DUAL ECDIS TRANSAS NS4000

15. | BNWAS FURUNO BR-500 (dead men warning system)

16. | AIS FURUNO FA-170

17. | DGPS FURUNO GP-170

Z listy powyzszych urzadzen (Tabela 4) nalezy zwrdci¢ uwage:
- Radar — Bridgemaster E ARPA 251//MS X Band Radar — urzadzenie jest bardzo

wiekowe, zdaniem serwisu pracuje na granicy bezpiecznej zeglugi. Sugeruije sie

wymiane radaru na urzadzenie nowe, kompatybilie elektromagnetycznie z

panujacymi hormami oraz bardziej wydajne energetycznie,

- Zyrokompas — po ogledzinach Zyrokompasu, a takZe zpaoznaniu sie z

dokumentacia, zaleca sie wymiane urzgdzenia. Koszty napraw obecnego urzgdzenia

stanowia znaczacg cze$¢ zakupu nowego urzadzenia, ktore jednoczesnie miatoby

mniejszg wage i gabaryty.
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Mostek urzadzen DP jest mostkiem zbudowanych z urzadzen nawigacyjnych, kazde z nich
posiada niezalezne wysSwietlacze i urzadzenia sterowne. Nie jest to instalacja mostka
zaprojektowanego i zbudowanego w sposdb spetniajgca standardy nowoczesnego mostka

zintergoranego z wysSwietlaczem dlawielu urzadzen jednoczesnie.

Peryskop kemposuy ne sufice

IF LOGU "ANTHEA"

Konsola systemu DP jest zbudowana niezaleznie. Po prawej stronie mostka
nawigacyjnego. Przy jedno osobowej obsudze i petnieniu wachty nawigacyjnej nalezy zwrdci¢
uwage na planowanie potaczenia obu mostkow w jeden taka by operator miat utatwione

zadanie wczasie realizacji powierzonych zadan.
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10. Analiza wykonania retrofitu dla systemu DP1 na
jednostce IMOR

Po wykonaniu Inwentaryazacji wykonawca jako najkorzystniejsza czasowo i cenowg
popozycje dla petnego przywrécenia statku IMOR do bierzacych wymagan rezolucji
miedzynarodowych oraz oczekiwan klientow zaréwno tych zwigzanych z realizacjg projektow
offshorowych oraz tych zwigzanych z zadaniami dydaktycznymi Studentoéw oraz rzedstawiony
system Bridgemate DP1 zastgpi obecnie zainstalowany na statku system DP.

System moze wspodtpracowac z obecnie zainstalowanymi czujnikami i systemami pod
warunkiem, ze sg one w petni sprawne. Aby spetni¢ najnowsze wymagania IMO dotyczgce
dynamicznego pozycjonowania klasy 1 system musi by¢ wyposazony w niezalezny joystick.
System niezaleznego joysticka zostat przedstawiony jako opcja. Przedstawiony system
Bridgemate DP1 umozliwia kontrolowanie pozycji statku przez kontrole jego ruchu poziomego

tak jak przedstawiono na ponizszym rysunku:

System DP1 jest wyposazony w jeden komputer sterujacy, jedng stacje operatorska
oraz szafke sterowniczg ,Thrusters/Propeller/Rudder interface unit”, ktdra realizuje
komunikacje z innymi systemami statkowymi potrzebnymi do dziatania DP. Opcjonalnie

przewidziana jest dodatkowa szafka interfejsowa oraz konsola z niezaleznym joystickiem.
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Hardware components

One (1) DP-Controller
The DP-controller unit consists of:

e 1 x Computer units
e 1 x 8 port fast Ethernet switch for redundant
communication network
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One (1) DP Operator Station

The DP-operator station is an independent standalone unit
connected to the communication network.

The operator station consists of the following:
1 x 177 C-Vison monitor/Computer

1 x Alarm buzzer

1 x DP operator panel with:

1 x DP operator trackball

1 x 3-axis joystick

1 x Heading selector rotary knob

Thrusters/Propeller/Rudder interface unit

The interface to thruster, switchboard, reference system
sensors and other devices are done by independent
distributed interface units that are connected directly to the
redundant network.

These small units may be mounted close to the equipment
to be interfaced. The intelligent interface units have
multiple input and output channels in addition to a number
of serial-lines.

DP functions software

The basic DP-Functions include all software and functions
required by IMO and the class notation and include the
following:

DP-Controller software

Positioning reference system and sensor data processing
Thruster’s allocation

Multi-targeting

Alarm system

Built-in trainer

Interface to thrusters/propellers and rudders

Prepared for remote diagnostics

On-line Consequence Analysis

Power Load Monitoring & Black-out Prevention

Basic DP-Functions

-22/25-



MPL Techma Sp.z o.0. I“ PL

ul. Wielkopo|§ka 251 TECHHA
81-531 Gdynia, Polska

Operational modes The basic operational modes include the following:

e Manual/Joystick Mode

e Auto Heading Mode

e Auto Position Mode

e Position move (with Along/Sideways increments or

Range/Bearing plus possibility to select Previous or
Present position as set point)

¢ Individual axis control (Heading + Along-ships or
Heading + Sideways)

e Alternative Rotation point (3 included. Option max 99
points within reasonable distance from vessel CG)

Wykonanie ustugi modernizaciji, retrofitu nie moze wptyng¢ negatywnie na posiadane
certyfikaty/ akredytacje morskie. Zweryfikowanie poprawnosci wykonania zamdwienia zgodnie
Z wymaganiami zamawiajgcego bedzie przeprowadzenie inspekcji przez klasyfikatorem w celu
potwierdzenia sprawnosci jednostki IMOR oraz utrzymania obecnie posiadanych dokumentéw
IMO MSC./Circ.645. WYMAGANIA DLA STATKOW I JEDNOSTEK Z SYSTEMAMI
POZYCIJONOWANIA DYNAMICZNEGO (DP) wydanymi w lipcu 2019 roku. Rozdziat 1. Punkt
1.2 Zastosowanie pod punkt 1.2.2

Systemy pozycjonowania dynamicznego Zzainstalowane na statkach i jednostkach
zbudowanych w dniu 1 lipca 1994 r. i po tej dacie, ale przed 9 czerwca 2017 r., powinny
spetniac zalecenia podane w Cyrkularzu IMO MSC./Circ.645 — Guidelines for Vessels with
Dynamic Positioning Systems (Wytyczne dla statkow posiadajgcych system pozycjonowania
dynamicznego), zalecane jest jednak aby wymagania rozdziatu 3 Wymagania eksploatacyjne
tej Publikacji stosowane bytly odpowiednio do wszystkich nowych oraz istniejgcych statkow i
Jjednostek. Armator nie zamierza zmienia¢ klasy ani wnioskowa¢ o zmiane obowigzujgcej
rezolucji natomiast wymaganiem jest aby modernizacja systemu spetnianie wytycznych
zgodnie z rezolucjg MSC.1 /Circ.1580 przy zastosowanie mozliwosci rozwojowych min.
dokupowienia niezaleznego joystica sterujacego.
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11. Podsumowanie

System DP na jednostce IMOR jest w stabej kondycji jednakze pracuje prawidtowo. Na
jego kondycje wptyw ma gtdéwnie wiek, ale tez brak autoryzowanego wsparcia.

Zaleca sie wymiane systemu DP lub wykonanie retrofitu obecnie zainstalowanego
systemu na statku. . Dziatanie to wyeliminuje wszystkie potencjalne btedy zwigzane ze zfabej
jakosci potgczeniami, ale zapewni takze mozliwo$¢ rozwoju systemu.

Wymiana na systemy DP1 nowy system lub wykonanie retrofitu odmiodzi jednostke
IMOR pod wzgledem atrakcyjnosci statku pod wzgledem operacyjnosci projektowo —
dydaktycznej. Uczelnia Uniwersytet Morski w Gdyni posiada i szkoli studentéw na
nowoczesnym systemie DP spetniajgcym wszystkie wymagania rezolucji IMO MSC 1580

Retrofit systemu DP umozliwi byt spetnienie wymogoéw rezolucji IMO MSC1580.

W przypadku wymiany systemu DP, nowy system powinien:

- topologig odpowiadac topologii przedstawionej w punkcie 1,

- konfiguracjg sprzetowg odowiadac urzadzeniom opisanym w punktach 2-4, lub zapewnic takg
konfiguracje, ktéra nie bedzie wymagata wprowadzenia Zzadnych zmian w systemach
powigzanych z DP,

- umozliwia¢ podfaczenie drukarki alarméw/eventow,

- obstuge dwdch systemow GPS,

- by¢ wykonany zgodnie z aktualng rezolucjg IMO MSC1580.

W zaigzku z przeznaczeniem jednostki IMOR oraz jej wykorzystaniem, zaleca sie w
przypadku dokonywania modernizacji systemu DP, potozy¢ nacisk na funkcje dotyczace obstugi
pojazddw podwodnych oraz funkcji ogdlnie utatwiajgcych prowadzenie badan.

Umiejscowienie konsoli DP na mostku nawigacyjnym jednostki IMOR nie jest
najbardziej ergonomiczne. Nalezy zatem rozpatrze¢ mozliwos¢ wyposazenia statku w
niezalezny joystic, ktéry umozliwiat by kontrole systemu DP z dowolnego miejsca na mostku
nawigacyjnym.

Funkcja Autopilota obecnie zintegrowana jest z systemem DP. Konfiguracja techniczna statku
pozwala na rozdzielenie tych systeméw. Uwazamy jednak, ze nie jest to zasadne.

Kolejnym etapem zwigzanym zwigzanym z dostosowaniem jednostki IMOR do obecnych

rozwiazan nawigacyjnych bedzie sprawdzenie mozliwosci przedtuzenia jednostki IMOR,
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przebudowa moskta nawigacyjnego — stowarzenie howego nowoczesnego zintegrowanwgo
systemu dowodzenia i sterowania statkiem. Wymiana urzadzen napedowo zasilajgcych na
nowoczesne, energo oszczedne, korzystajgce z technologii nisko emisycjnych typu hybryda,

elektryk lub zasilanie na gaz CNG.
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