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ANALIZA PODOBIENSTWA STRUKTURALNEGO
W HIERARCHICZNYM MODELU BAZY DANYCH AUTOMATYKI
SIEOWNI OKRETOWEJ

W  referacie przedstawiono hierarchicznq strukture automatyki sitlowni okretowej do
projektowania automatyki na podstawie rozwiqzan zastosowanych na podobnych statkach na
podstawie informacji zawartych w opisie technicznym i zestawieniu aparatury kontrolno-
pomiarowej. Opracowany algorytm optymalizacji wielokryterialnej umozliwia wyszukiwanie
statkow podobnych o mozliwie duzym nasyceniu automatykq przy stosunkowo nieduzych jej
kosztach.

STRUCTURAL SIMILARITY ANALYSIS IN DATABASE
HIERARHICAL MODEL OF THE SHIP ENGINE ROOM AUTOMATION
This paper presents a hierarchical structure of the ship power plant automation for aided design
on the basis of other designs of similar ships from its technical descriptions and specifications of
control and measurement points. Elaborated multicriterial optimization algorithm of weighed

profits was applied for searching out similar ships with maximal range of an automation elements
and minimal costs.

1. WSTEP

Brak precyzyjnych informacji o obiektach automatyzacji z innych pracowni zmusza
projektanta automatyka do korzystania we wstgpnych etapach z projektow podobnych
statkbw wczesniej] zbudowanych oraz standardow przyjmowanych przez stocznie
w wigkszo$ci projektow.

Do uzyskiwania informacji o statkach zbudowanych zastosowano algorytm wyszukiwania
statkow podobnych zaimplementowany w aplikacji bazy danych Access we wspotpracy
z systemem ekspertowym Exsys w oparciu o opracowane metody obliczania podobienstwa
oraz zaprojektowana strukture bazy danych automatyki sitowni.

W przypadku znalezienia wielu statkéw podobnych na podstawie ich parametrow ogoélnych
przewidziany jest nastgpny etap realizacji poszukiwania najlepszego rozwigzania w oparciu
o informacje zawarte w opisie technicznym oraz zestawieniu aparatury kontrolno-pomiarowe;j
zastosowanej na tych statkach. W tym etapie poszukiwany jest statek o mozliwie duzym
nasyceniu automatyka przy stosunkowo nieduzych jej kosztach (rozmyte kryterium
optymalizacji).

2. STRUKTURA HIERARCHICZNA AUTOMATYKI

Dla realizacji zadania znalezienia statku podobnego o stosunkowo duzym nasyceniu
automatyka przy nieduzych jej kosztach dokonano klasyfikacji struktury automatyki, ktora
jest wielopoziomowa i obejmuje automatyke:

e sitowni

e systemoOw

e obiektow

e punktoéw kontrolno-pomiarowych.
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Poszczegolne poziomy tej struktury przedstawiono na rys. 1.

SILOWNIA
i \
SYSTEM 1 SYSTEM 2 SYSTEM N
OBIEKT 1 OBIEKT 2 OBIEKT 3 OBIEKT N
\
PKT K-P 1 PKT K-P 2 PKT K-P 3 PKT K-P N

Rys. 1. Struktura projektowania automatyki silowni

Opisem struktury automatyki w bazie danych jest tabela 1 zawierajaca punkty kontrolno-pomiarowe
systemu paliwa charakterystyczne dla silnikow Sulzera (oznaczone kodem S), zmodyfikowana na
podstawie zestawienia aparatury pochodzacego ze statkow B500 i B369, dotyczacego réznych
obiektow tego systemu.

Tabela 1. Fragment zmodyfikowanej tabeli projektowej systemu paliwa

NR STATKU

/KOD DOST SYSTEM NR OB NR PKT OPIS
B369 B 141 B 258/1- WIROWKA P.D. No1- -awaryjne odstawienie
B369 B 141 B 259 WIROWKA P.D. No1- -awaria
S B 130 B 260 PALNIK KOTLA VX - rozdz. sterowania
S B 130 B 261 PALNIK KOTLA VX - praca
S B 130 B 262 PALNIK KOTtA VX - awaria
B500 B 125 B 300 POMPA TRANSPORTOWA .PAL.CIEZ. - start
B500 B 125 B 301 POMPA TRANSPORTOWA .PAL.CIEZ. - stop
B500 B 125 B 302 POMPA TRANSPORTOWA.PAL.CIEZ. - praca
B500 B 125 B 303 POMPA TRANSPORTOWA.PAL.CIEZ. - zd.ster.
B500 B 125 B 304 POMPA TRANSPORTOWA .PAL.CIEZ. - awaria
S B 126 B 310 POMPA TRANSPORTOWA. PAL. DIESL. - start
S B 126 B311 POMPA TRANSPORTOWA. PAL. DIESL. - stop

Obiekty wystepujace w tym systemie pochodza z tabeli Obiekty (tabela 2), w ktorej zawarte
sa informacje o wszystkich obiektach statku.
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Tabela 2. Obiekty wystepujace w systemie paliwa

NR OB DESCRIPTION NAZWA OBIEKTU
125 HFO TRANSFER PUMP POMPA TRANSPORTOWA PALIWA CIEZKIEGO
126 DO TRANSFER PUMP POMPA TRANSPORTOWA PALIWA DIESLOWEGO
130 AUX. BOILER BURNER PALNIK KOTLA POMOCNICZEGO
131 BURNER HFO FEED PUMP POMPA ZASIL.PALIWEM CIEZ. PALNIK KOTLA
133 BURNER FUEL HEATER PODGRZEWACZ PALIWA DO KOTtA
140 HFO SEPARATOR WIROWKA PALIWA CIEZKIEGO
141 DO SEPARATOR WIROWKA PALIWA DIESLOWEGO

Poszukiwanie najkorzystniejszej struktury automatyki sitowni odbywa si¢ na podstawie
zapisOw zawartych w opisie technicznym oraz zestawieniu aparatury kontrolno-pomiarowe;.

Na etapie tworzenia opisu technicznego sa analizowane parametry ogdlne (zapisy) dotyczace
sifowni oraz jej systemdéw. Wystepuja one w strukturze opisu technicznego, ktora przedstawia
si¢ nastgpujaco:

67. AUTOMATYKA SIEOWNI I SYSTEMOW OGOLNOSTATKOWYCH

67.0. ZAKRES AUTOMATYZACJI

67.1. STANOWISKA STEROWANIA

67.1.1. Centrala Manewrowo-Kontrolna (CMK)

67.1.3. Skrzydia mostka

67.1.4. Stanowisko sterowania lokalnego napedem gidéwnym
67.1.5. Biuro poktadowe

67.2. UKEAD ZDALNEGO STEROWANIA NAPEDEM GELOWNYM

67.3. AUTOMATYKA ELEKTROWNI STATKU

67.4. UKLAD ALARMOWY, MONITOROWANIE SIEOWNI I SYSTEMOW OGOLNOSTATKOWYCH
67.5. STEROWANIE SYSTEMAMI I URZADZENIAMI SIZOWNI

67.6. STEROWANIE SYSTEMAMI SPECJALNYMI

67.6.1. Sterowanie wentylatorami tadowni
67.6.2. Sterowanie ukiadem wyrdédwnywania przechyltdéw statku
67.6.3. Monitorowanie kontenerdéw chitodzonych

Opis techniczny, tworzony w systemie ekspertowym, okreslony jest w pelni przez zestaw
danych wejsciowych wprowadzonych do tego systemu. Dane te moga by¢ przekazane przez
uzytkownika lub pobrane z bazy danych w calosci lub w czgsci (woéwczas uzupetiajaca czes¢
informacji wejsciowych musi wprowadzi¢ uzytkownik).

W bazie wiedzy systemu zawarte sa reguly okreslajace, jakie fragmenty tekstu beda
wstawione w odpowiednie miejsca opisu technicznego, w zaleznosci od informacji
wejsciowe]. Wydruk fragmentu bazy wiedzy dla wspomagania tworzenia opisu technicznego
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zamieszczony zostal ponizej. Utworzona baza wiedzy zostala zweryfikowana przez
projektantéw automatyki okrgtowe;.

1 TOWARZYSTWO KLASYFIKACYJINE moze byé jednym z nastepujacych: PRS, DNV, GL, LR, BV, RS.

2 KLASA STEROWNI identyfikowana jako: N, W1, W1-OC lub brak.

3 MIEJSCE INSTALOWANIA PANELI AUTOMATYKI ELEKTROWNI moze przyjmowaé warto$é
w pulpicie automatyki lub w rozdzielnicy gtéwnej.

4 SPOSOB_STEROWANIA URZADZENIAMI_SILOWNI moze by¢:
e  zintegrowany z komputerowym uktadem alarmow, monitoringu i sterowania
e w oparciu o sterowniki programowalne (PLC)
e zapomoca niezaleznych uktadow sterowania
5 DRUKARKA STANOW ALARMOWYCH I REJESTRACJI DANYCH wystepuje lub jej brak.
6 CZESTOTLIWOSC_SIECI STATKOWEJ moze przyjmowaé warto$é¢ 50 Hz lub 60 Hz.
7 MIERNIKI_WAZNIEJSZYCH PARAMETROW_SYSTEMOW _SIEOWNIANYCH wystepuja w pulpicie
CMK lub nie wystepuja.
8 RODZAJ SRUBY: stata lub nastawna.
9 LICZBA_SILNIKOW GLOWNYCH: 1 lub>1.
10 PRADNICA WALOWA: jest lub brak.
11 RODZAJ REGULATORA PREDKOSCI_ OBROTOWEI] SG: Elektroniczny lub Hydrauliczny.

12 POWIAZANIE_ZDALNEGO STEROWANIA NAPEDEM GLOWNYM ZE ZINTEGROWANYM SYS
TEMEM NAWIGACYINYM_(INS): istnieje lub brak.

13 FUNKCJE PMS: Automatyka "Black-Out Start" lub Petna automatyka.
14 FUNKCJE PMS DODATKOWE - PRZYGOTOWANIE REZERWY MOCY: jest lub brak.
15 FUNKCJE PMS DODATKOWE - "SECURED RUNNING":;jest lub brak.

Poszczegodlne zapisy wystepuja w obrebie klas zapisow. Moga one mie¢ charakter pytan (Q)
lub zmiennych liczbowych (L), ktorych przyktadowe warto$ci wystgpuja w tabeli 3.

Tabela 3. Zapisy w opisie technicznym

Klasa zapisow Zapis Pytania i zmienne
Tow. klas. tow. klasyfikacyjne Ql,
iklasa Klasa automatyki Q36, Q37, Q38, Q39, Q40, Q41
automatyki

klasa sterowni Q2

tryb pracy sitowni Q4
Naped gtéwny | rodzaj $rub Q8

liczba silnikow glownych Q9

sterowanie nap. gtdéwnym Ql6

typ i producent SG Q15

kontrola pracy NG Q12
Systemy system wody chiodzacej
sifowniane system oleju smarnego

system sprgz. powietrza L10,

system paliwowy Q29,L12,

system kottow i pary
Systemy poza system zgzowy L15 (p.-py gb), L15 (p.-py resztk.), L28
sitownia system balastowy L16,L17,
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system transp. paliwa L86, L87

system wentyl. i klimat. L13,L21

kontenery chtodzone L109,L110

syst. utrz. param. fadowni L58

system wyr. przechylow Q32,L25,L26,L27
system p.-pozarowy L9,L19,L20
zdalny pom. poziomu w zb. Q24,L3,L18

Elektrownia liczba zespotow pradotworczych
liczba pradnic watowych Ql14,
napigcie sieci Qs,
zakres automatyki elektr. Q3,Q17, Q18,

Automatyka stopien integracji automatyki Q5, Q6,Q7,Q9, Q10, Q11, Q23, Q25, Q26,Q27, Q28, Q30, Q31,
ster. urz. sitowni L4,L5,L6,L7,L8, L11,L22, 123,124
ster. urz. poza sitownig
liczba we/wy syst. autom. L1, L2,

Dane dotyczace automatyki obiektow 1 punktow kontrolno-pomiarowych pochodza
z zestawienia aparatury kontrolno-pomiarowej, ktore tworzone jest przez aplikacje
w systemie bazy danych Access.

Przyktadowe =zapisy dotyczace aparatury kontrolno-pomiarowej systemu sterowania
1 zabezpieczen SG Sulzera zawarto w tabeli 4.

Tabela 4. Fragment tabeli projektowej systemu sterowania i zabezpieczen SG statku dla silnikéw Sulzera

KOD| ITEM_NO | CODE [OPIS NR| Al |AlQ| DIQ SEN_TYPE SEN_NAME | SEN_PRODUC
OB

S | A3731-2A | TIAH |S.G. TURBOSPREZ. | 1 4- 2 MB158S286K25 NICRAL AUTRONICA
Nr 1-3 GAZY 20mA
WYD.TEMP.dol

S | A4031-2A | TIAHL [S.G. POWIETRZE 1 |Pt-100| 1 MN524S200U Pt-100 AUTRONICA
DOLAD.ZA CHLOD.
Nr1 -temp.

S A4041C Pl |S.G. POWIETRZE 1 4- transducer
DOtLADOW. W 20mA
ZASOBNIKU-cisn.

S | A4051-2L | PCS [S.G. POWIETRZE 1 presostat
DOLADOW. W
ZASOBNIKU-cisn.

S A4071A | LAH |S.G. ZASOBNIK 1 1 ALV1.5VUL120 | level sensor |H.KUEBLER AG
POW.DOtADOWANI
A-WODA -poz.

S | A4081-8A | TIAH [S.G.PRZESTRZEN 1 |Pt-100| 8 * Pt-100 AUTRONICA
POD TLOKIEM NR 1-
11 -temp.

S | A4081-8S | TISH |S.G. PRZESTRZEN 1 |Pt-100| 8 MB286S200U Pt-100 AUTRONICA
POD TLOKIEM Nr 1-
11 -temp.

Oznaczenia wazniejszych pol tej tabeli sg nastgpujace:
KOD - oznaczenie dostawcy silnika gtdéwnego (S-Sulzera, B-MAN B&W),

ITEM _NO - identyfikator punktu kontrolno-pomiarowego (stanu pracy i punktéw alarmowych)
poprzedzony jednoliterowym oznaczeniem systemu np. C — oleju smarnego,

CODE - 2-6-znakowy kod czujnika wedlug: rodzaju i funkcji stosowany na schematach.

700


http://mostwiedzy.pl

A\ MOST

Pomiary Automatyka Robotyka 2/2010

OPIS — opis stanu lub urzadzenia kontrolowanego (czgsto jest to rodzaj alarmu). Opis podawany jest
zaréwno w jezyku polskim, jak i angielskim,

NR OB. — numer automatyzowanego obiektu wedtug tabeli obiektow,

Al — typ wejscia analogowego ( ON/OFF, 4-20 mA, Pt 100, 0-10 V, potenc., NiCrNi),

AIQ — liczba wej$¢ analogowych,

DIQ - liczba wejs¢ cyfrowych,

SEN _TYPE (TYP ELEM) — typ czujnika,

SEN NAME (NAZWA ELEM) — nazwa czujnika,

SEN PRODUC - producent czujnika.

Na poziomie obiektow analizowane sa informacje pochodzace z zestawienia aparatury kontrolno-
pomiarowe;j:

w pierwszym etapie zliczane sa wejscia oraz wyjscia cyfrowe na podstawie pola DIQ — jako liczba
wejs¢ cyfrowych oraz DOQ — jako liczba wyjs¢ cyfrowych, ze wzgledu na NR OB (numer obiektu)
wedtug tabeli obiektow,

w drugim etapie zliczane sa poszczegolne rodzaje wejs¢ analogowych na podstawie pola AIQ jako
liczba wej$¢ analogowych wedlug NR OB.(numeru obiektu) oraz w polu Al jako typ wejscia
analogowego, ktore moze by¢: ON/OFF, 4-20 mA, Pt 100, 0-10 V, potenc., NiCrNi),

w trzecim etapie sumowane sa ilosci czujnikow wedhlug rodzajéow oraz typow i zakresdw pracy na
podstawie pola Q-TY jako liczba czujnikow danego typu wedlug: nazwy czujnika, typu czujnika,
nazwy producenta czujnika oraz zakresu pracy czujnika.

3. ALGORYTM OPTYMALIZACJI STRUKTURY AUTOMATYKI STATKU

Do wspomagania projektowania w tym systemie zastosowano algorytm optymalizacji
wielokryterialnej dla doboru automatyki na podstawie analizy podobiefistwa hierarchicznego: catej
sitowni, jej systemoéw oraz obiektow statku projektowanego do poszczegoélnych statkow
przechowywanych w bazie danych.

Zadania tego algorytmu sa nastepujace:
1. Poszukiwanie podobienstwa mi¢dzy strukturami automatyki
2. Optymalizacja kosztow 1 zakresu automatyki.

W pierwszym etapie algorytmu poszukiwana jest struktura automatyki statku najbardziej
podobnego, opisanego poprzez strukture i liczbe elementéw wystepujacych w uktadzie
automatyki (struktura i liczba obiektow, czujnikow itd.). Poprzez poréwnanie ze struktura
automatyki innych statkéw zbudowanych klasyfikuje si¢ ja w kategoriach rozmytych jako:
identyczna, lepsza lub gorsza. Pordwnanie to odbywa si¢ na podstawie opisu technicznego,
a nastgpnie zestawienia aparatury kontrolno-pomiarowe;.

W drugim etapie algorytmu, w oparciu o istniejaca strukturg, wyszukuje si¢ w katalogach
bazy danych uklady i urzadzenia automatyki, minimalizujac koszty 1 maksymalizujac
wspotczynnik mozliwosci (zakresu) automatyki do tych kosztow. W tym etapie poszukiwany
jest statek o mozliwie duzym nasyceniu automatyka przy stosunkowo nieduzych jej kosztach
— rozmyte kryterium optymalizacji. Zastosowano tu metod¢ optymalizacji hierarchicznej,
ktéra polega na sprowadzeniu optymalizacji wielokryterialnej do optymalizacji kolejno
wykonywanej wzgledem wszystkich kryteriow. W tym celu nalezy:

e uszeregowac kryteria od najwazniejszego (f1) do najmniej waznego (fy)

e znalez¢ rozwiazanie optymalne X' wzgledem kryterium f; i pierwotnych ograniczen
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e poszukiwac rozwiazan optymalnych X,i=2,3,.., M, wzgledem pozostatych kryteriow
przy wprowadzeniu dodatkowych ograniczen.
Prowadzenie obliczen kosztow dokonywane jest dwiema metodami:
emetoda szacunkowa — we wstgpnych etapach projektowania na podstawie opisu
technicznego i1 bazy cen standardowych
emetoda doktadna — w dalszych etapach projektowania na podstawie informacji
z zestawienia aparatury kontrolno-pomiarowej i z zestawienia materiatow oraz danych
z ofert 1 kontraktoéw na zakup wyposazenia automatyki.
Przyjeta metoda obliczen polega na szacowaniu kosztow w oparciu o informacje cenowe
pochodzace z wczesniej zbudowanych statkow, ktore sa sprowadzane do tzw. cen
standardowych, tj. cen za urzadzenia dla statku o umownym standardowym zakresie
wyposazenia. Szczegotowa lista tego wyposazenia wraz z przyjetymi cenami stanowi
»Kalkulacj¢ kosztow automatyki”, ktdéra obejmuje m.in.: zintegrowany uktad alarmowy/
sterowania/monitoringu, pulpit CMK, uktad zdalnego sterowania SG, uktad diagnostyki SG,
uktady automatyki zespoldw pradotworczych, przetworniki cisnienia, presostaty, termostaty,
czujniki poziomu, czujniki temperatury itd.
W kryteriach algorytmu optymalizacji uwzgledniono:
- minimalng ceng obliczeniowa
- minimalny termin dostawy
- maksymalny rabat
- maksymalny okres gwarancji

- preferencje dostawcy lub ich brak

Do wyszukiwania statku podobnego wykorzystano klasyczna metode wazonych zyskow.
W metodzie tej wspotrzedne wektora zyskoéw — podobienstw czastkowych sa agregowane
w pojedyncza funkcje zysku — podobienstwa sumarycznego za pomoca przeksztalcenia:

(1
2

P8is = ws * psi’
psis=sum(( mo. *m po;)’)
gdzie: pg; — podobienstwo sumaryczne automatyki catego statku,
psis” — wektor kolumnowy podobienstw czastkowych automatyki systemow,

ws —unormowany wierszowy wektor wag systemow rowny /w; wi..w .. Wi/,
Wi, €<0,1> oraz 2wg;,[i]=1,

mo — macierz wag obiektow poszczegolnych systemow,

mpo;s — macierz podobienstw obiektow poszczegdlnych systemow
is — identyfikator statku,

* —iloczyn skalarny,

Proces wyszukiwania jest realizowany na podstawie parametrow statku jako danych
wejsciowych dla algorytmu. Liczba tych parametréw jest ograniczona 1 moze zawierac si¢
w granicach od jednego do kilkudziesigciu.

Podobienstwo statkow obliczone w aplikacji bazy danych przekazywane jest do systemu
ekspertowego w postaci tabelarycznej. Wraz z podobienstwami czastkowymi i sumarycznym
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z bazy danych przekazywane sa warto$ci wybranych parametréw, na ktorych podstawie
system ekspertowy oblicza podobienstwa rozmyte i wyszukuje statki podobne. Podobienstwa
te moga by¢ tez obliczane w aplikacji bazy danych, bez udziatu systemu ekspertowego,
obnizajac znacznie koszty eksploatacji opracowanego systemu wspomagania projektowania.

W wyniku dziatania algorytmu optymalizacji projektowania automatyki sitowni wytypowany
zostat statek podobny, ktorego opis techniczny obejmuje wybrane zapisy:

O charakterze opisowym:

TOWARZYSTWO_KLASYFIKACYJNE DNV

KLASA STEROWNI W1-OC

SPOSOB_STEROWANIA URZADZENIAMI SILOWNI zintegrowany z komputerowym uktadem alarmow,
monitoringu i sterowania

CZESTOTLIWOSC_SIECI_STATKOWEIJ 50 Hz
RODZAJ SRUBY nastawna
LICZBA_SILNIKOW_GLOWNYCH >1
FUNKCIJE PMS Petna automatyka

W postaci danych liczchowych:

L Al AL I MONIT =13

L BI AL I MONIT = 12

L POMP ZEZ GL=2

L _POMP_RESZTK =3

L POMP SYS BAL=3

Zestawienie aparatury wytypowanego statku podobnego obejmuje punkty kontrolno-

pomiarowe dotyczace systemu sterowania i zabezpieczen silnika gtownego (SG), z ktorych
wybrane fragmenty umieszczono w tabeli 5.

Tabela 5. Fragment tabeli aparatury statku zbudowanego — systemu sterowania i zabezpieczen SG

NR |ITEM_NO|CODE OPIS NR Al AlQ [ DIQ |SEN_NAME| SEN_TYPE SEN_PRODUC

PRO OR

B500 | A4041 LAH [S.G. ZASOBNIK 1 1 | level sensor | ALV1.5VUL120 |H.KUEBLER AG
POW.DOLADOWANIA

B500 | A4141 TAH |S.G. POWIETRZE 1 Pt-100 Pt-100 MN524S200U AUTRONICA
DOLAD.-temp.

B500 | A4151-8 | TIAH [S.G. PRZESTRZEN 1 Pt-100 | 8 Pt-100 * AUTRONICA
POD TLOKIEM Nr1-8 -

B500 | A4161-8 | TISH [S.G. PRZESTRZEN 1 Pt-100 | 8 Pt-100 MB286S200U AUTRONICA
POD TLOKIEM Nr1-8 -

B500 | A4181 PCS [S.G. POWIETRZE 1 presostat
DOLADOW. W

B500 |A4271-8A| TIAH |S.G. GAZY 1 |4-20mA| 8 NICRAL |MB158S286K25| AUTRONICA
WYD.CYL.Nr 1-8

B500 |A4331-3A| TIAH [S.G.TURBOSPREZ.Nr| 1 |[4-20mA| 2 NICRAL |MB158S286K25( AUTRONICA
1-3 GAZY

B500 | A4391-3 S.G. transducer * DISA
TURBOSPREZARKA
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4

PODSUMOWANIE

W projektowaniu automatyki czesto stosuje si¢ rozwigzania projektowe statkow podobnych,
stanowi ono bowiem koncowa faze projektowania, w ktoérej istnieje koniecznosé
uwzgledniania szerokiego zakresu informacji przez projektanta automatyki w stosunkowo
krétkim czasie.

Zastosowany algorytm optymalizacji wielokryterialnej, w przypadku znalezienia wielu
statkow podobnych na podstawie parametrow ogdlnych sitowni, poszukuje statku o mozliwie
duzym nasyceniu automatyka przy stosunkowo nieduzych jej kosztach, stosujac rozmyte
kryterium optymalizacji. Dla realizacji tego algorytmu przewidziano wielopoziomowa
struktur¢ automatyki statku obejmujaca: automatyke sitowni, systemoéw, obiektow oraz
punktow kontrolno-pomiarowych.
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