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Recenzja rozprawy doktorskiej pt. ,,Metoda wyznaczania dynamicznego granicznego
obszaru manewrowego dla statku morskiego w sytuacji kolizyjnej.”
autorstwa mgr inz. Mateusza Gila

Podstawa prawna: Pismo Dziekana Wydzialu Nawigacyjnego Uniwersytetu Morskiego
w Gdyni nr RWND/51/3/2023 z dnia 10.03.2023 r.

1. Wstep
Transportu morski w ostatnich latach przechodzi rewolucj¢ technologiczng, ktdrej w

szczegOlnosci towarzyszy proces integracji wymiany danych cyfrowych pochodzacych z
roznych systemow bedacych na wyposazeniu statkdbw morskich z systemami bedacymi na
wyposazeniu stuzb lgdowych. Zmiany te majg na celu zwigkszenia bezpieczenstwa transportu
morskiego, rozszerzenie monitoringu i zarzadzania $wiatowg flota handlowa, obnizeniem jaj
szkodliwego oddzialywania na srodowisko. Efekty tego postepu technologicznego zmierzaja
rowniez do wdrozenia do eksploatacji pierwszych statkdw autonomicznych MASS ( Maritime
Autonomus Surface Ships).

Proces poszukiwania rozwigzan w obszarze wdrozenia do eksploatacji MASS, zostat
rowniez dostrzezony przez Miedzynarodowa Organizacj¢ Morska (International Maritime
Organization - IMO), jako istotny problem przysziego bezpieczenstwa zeglugi. Bedzie on
niezwykle wazny w zakresie tworzenia prawa mie¢dzynarodowego umozliwiajacego
eksploatacj¢ statkow konwencjonalnych i autonomicznych na tych samach trasach
zeglugowych. IMO obecnie proponuje klasyfikacje statkow MASS w zaleznosci od stopnia
ich automatyzacji od statkéw kontrolowanych w pelni przez cztowieka, przez statki
czesciowo kontrolowane do statkdw, w ktérych decyzje sg podejmowane i wykonywane w
sposob catkowicie nienadzorowany przez czlowieka. Autor w rozprawie doktorskiej
przedstawit w/w wymieniong klasyfikacje w aspekcie mozliwos$ci wykorzystania wynikow
jego badan do sterowania tego rodzaju statkami.

Autor zajmuje si¢ naukowo problemami badawczymi zwigzanymi z bezpieczng
eksploatacja statkow handlowych, a w szczegdlnosci integracja danych nawigacyjnych w
aspekcie budowy systemu wspomagania decyzji dla oficera/kapitana sterujgcego statkiem.
Probuje w sposob systemowy identyfikowaé¢ problemy eksploatacyjne dotyczace
zintegrowanych mostkow nawigacyjnych a w szczegdlnosci identyfikuje brak informacji
(wskaznika) dotyczacego prezentacji graficznej parametrow minimalnego zbliZenia
dt.: manewru ustgpienia drogi, wymijania, omijania, wyprzedzania, uwzgledniajacego
parametry techniczno-eksploatacyjne statkdw i warunki hydrometeorologiczne.

Autor w przedstawionej do recenzji rozprawie doktorskiej dokonal analizy
bezpieczenstwa eksploatacji statku handlowego w sytuacjach spotkaniowych z drugim



statkiem, morska infrastruktura techniczna (hydrotechniczna) i izobata bezpieczenstwa
przy wykorzystaniu autorskiej metody wyznaczania dynamicznego granicznego obszaru
manewrowego w sytuacji kolizyjnej.

Narzedziami wykorzystanymi przez Autora, sg:

— model symulacyjny ruchu statku, zamodelowany w oprogramowaniu LaiDyn, ktory
byt wykorzystywany jako przyktadowe zrodto danych wejsciowy do autorskiego
oprogramowania symulacyjnego,

— system automatycznej identyfikacji statkbw AIS jako dane zrédtowe w celu
oszacowania reprezentatywnej odlegtosci przechodzenia statkow przed dziobem w
manewrach ustapienia drogi.

Autor na podstawie przeprowadzonej skrupulatnie analizy literatury dt. domen statkéw
opracowal autorska metode niepewnosci nazwana ,,buforem powiekszajacym wirtualnie
obwiednie kadluba jednostki”. Wyniki przedstawiajace wykorzystanie metod zostaty
zwizualizowane w formie odpowiednio dobranych wykresow.

2. Charakterystyka i cel pracy

Przedstawiona do recenzji praca sktada si¢ z wykazu skrotow i oznaczen, wstepu, 4
rozdziatow, podsumowania i wnioskow, spisu rysunkdw, spisu tabel, bibliografii.

We wstepie (uznany jako rozdziat pracy doktorskiej) autor wprowadzit do zagadnienia,
ktore zamierza przedstawi¢ jako wlasne osiggniecie naukowe. Przeprowadzit analize statkOw
MASS w aspekcie stanowiska IMO, stwierdzajac trafnie i prawidtowo, ze statki
autonomiczne od poziomu DoA-3 (bez zatogi na burcie) beda musialy by¢ w stanach
zagrozenie zdalnie sterowane, do czego beda potrzebne zdalne centra sterowania (Remote
Control Center RCC) oraz operatorzy posiadajacy kwalifikacje morskie.

W tej czesci autor definiuje cel rozprawy doktorskiej oraz tezg¢ ktorag zamierza udowodnic.
Celem rozprawy doktorskiej jest ,,Opracowanie metody pozwalajgcej na wyznaczenie
dynamicznego granicznego obszaru manewrowego dla statku morskiego w sytuacji
kolizyjnej, z moziliwoscig jego zastosowania na jednostkach zalogowych oraz
autonomicznych”.

Postawiona teza jaka zostala udowodniona to: ,,Uwzglednienie charakterystyki sytuacji
spotkaniowej statku morskiego, opisujgcej wzajemne poloienie oraz dynamike ruchu
obiektow w warunkach wystepowania zaktécen srodowiskowych, pozwala na wyznaczenie
metodg symulacyjng zobiektywizowanego kryterium wykonalnosci manewru wymijajqcego,
ktorym jest graniczny obszar manewrowy statku”.

W rozdziale drugim, ktéremu nadano tytut ,,Metody i modele unikania zderzen statkow”
Autor przedstawit obecny stan wiedzy dotyczacy Miedzynarodowego Prawa Drogi Morskiej
dla statkow zatogowych oraz proponowanych rozwigzan w tym obszarze dla statkow MASS.
Autor przeprowadzil analizg literatury w aspekcie definiowania obszaru zabronionego oraz



domeny statku. Przeprowadzil analize obecnie wystepujacych systemow 1 wskaznikow
antykolizyjnych we wspoétczesnych zintegrowanych mostkach nawigacyjnych. W rozdziale
zaprezentowano autorska koncepcje dynamicznego granicznego obszaru manewrowego
statku (CADCA Collision Avoidance Dynamic Critical Area), czyli obszaru zmieniajacego
granice swojej obwiedni, w zaleznosci od parametrow operacyjnych statku z
uwzglednieniem zdolnos$ci manewrowych jednostki.

W rozdziale trzecim pt. ,,Metoda wyznaczania dynamicznego granicznego obszaru
manewrowego statku”, przedstawiono autorska metode wyznaczania dynamicznego
granicznego obszaru manewrowego statku CADCA. W rozdziale Autor przedstawia
wlasne osiggniecie jakim jest oprogramowanie stuzace do symulacyjnego wyznaczania
CADCA z uwzgl¢dnieniem obstugi niepewnosci wymiarowania wodnicy pltywania wlasnego
statku. Autor opracowal oprogramowanie symulacyjne wykorzystujac skryptowy jezyk
programowania Python 3, co pokazuje umiejetno$¢ doktoranta w obszarze wykorzystania
technik informatycznych i rokuje na rozbudowe sytemu informatycznego uwzgledniajacego
uczenie maszynowe. Na str. 27 autor prezentuje biblioteki programistyczne wykorzystane do
tworzenia wlasnego oprogramowania.

W rozdziale przedstawiono autorska metode wyznaczania najmniejszej odleglosci do
zderzenia i prezentacji jej na wskazniku, uwzgledniajagc podobne rozwiazania na
swiecie. Tworzac t¢ metode, wykorzystano wiedze, doSwiadczanie i opinie ekspertow z
danej dziedziny.

Na str. 36 Autor przedstawia wyniki analizy AIS w aspekcie okreslenia optymalnej odlegtosci
mijania si¢ statkow. ,,Bazujac na rozkladach statystycznych odleglosci przejscia przed
dziobem dla réznych typow statkéw i akwendw, do symulacyjnego wyznaczania MDTC
wprowadzono progowa odleglos¢ BCR wynoszaca 2,5 kabla,” co rodzi pytanie na
podstawie jakich przestanek statystycznych podje¢to taka decyzje.

Rozdziat czwartym rozprawy ,, Badania symulacyjne — scenariusze, wyniki, analiza.”
zawiera prezentacje wynikow przeprowadzonych badan. Autor przestawial zakres
zrealizowanych prac badawczych, opisal poligon badawczy, przeprowadzit analize wplywu
parametrow techniczno-eksploatacyjnych statkéw, obiektow infrastruktury off-shore oraz
warunkow hydrometeorologicznych na wyniki badan. Wyniki zostaly przestawione w
aspekcie wymiarowania a W szczegolnosci wptywu na ksztatt CADCA. W rozdziale
przedstawiono réwniez poréwnanie CADACA z wymiarami wybranych domen statkow
definiowanych niejednokrotnie w teorii ryzyka jako wskaznik bezpieczenstwa nawigacji.
Autor wskazuje ze podczas badan wykorzystal komputer duzej mocy bedacy w zasobach
Centrum Informatycznego Trdjmiejskiej Akademickiej Sieci Komputerowej w celu
przeprowadzenie 410 min pojedynczych symulacji stuzacych wyznaczeniu MDCT. Wg
recenzenta wskazuje to na umieje¢tno$¢ wykorzystania rozproszonej aparatury naukowej do
prowadzenia badan, co $wiadczy 0 dojrzatosci badawczej doktoranta. Na str. 78 autor
przedstawia wniosek, wg recenzenta nie poparty gruntowna analizg iz: ,, W przypadku
analizowanego modelu jednostki i wymijania przeszkody stacjonarnej, predkos¢ statku



wlasnego wplywa w sposéb pomijalny na wymagany obszar manewrowy (réznice rzedu
2%).”

W rozdziale pigtym ,,Dyskusja” przedstawiono analiz¢ zidentyfikowanych ograniczen

metody wyznaczania CADCA. W celu zminimalizowania bledow i niepewnos$ci autor
opracowal metode sumujaca wybrane rodzaje bledéw, ktéra nazwal buforem
niepewnosci i definiuje ja jako ,,wirtualne powiekszenie kadluba statku”. \Wg recenzenta
jest to powigkszony obszar wokot wodnicy ptywania, ktory tworzy forme¢ domeny statku z
kilku dodatkowych parametrow.
Autor przedstawil rowniez tendencje rozwojowe w mozliwym zastosowaniu wiasnego
oprogramowania na statkach handlowych (zatlogowych) oraz przeprowadzit dyskusje
problemu dotyczaca MASS. W rozdziale wskazat rowniez dalszy prace rozwojowe nad
system CADCA z mozliwo$cig jego wykorzystania. W szczegdlnosci zwrocit uwage na
bardzo istotny kierunek rozwoju czyli uwzglednianie w wymiarowaniu obszaru CADCA
izobaty bezpieczenstwa dla danego statku (nazwanej przez Autora dwuwymiarowym
obszarem do trojwymiarowej przestrzeni granicznej str. 91). Izobata bezpieczenstwa
wyznaczana w sposob dynamiczny z uwzglednieniem wektora stanu statku oraz warunkow
hydrometeorologicznych bytaby nieocenionym wskaznikiem bezpieczenstwa nawigacji
zintegrowanym z CADCA.

Ze wzgledu na obecny stan techniki, nalez stwierdzi¢ ze zaproponowana metoda
wyznaczania dynamicznego granicznego obszaru manewrowego CADCA jest
uniwersalna i moze byé¢ wykorzystywana jako zrédlo informacji nawigacyjnej w ramach
zintegrowanych mostkow nawigacyjnych (IBS). Moze by¢ zaimplementowana jako
biblioteka kodu zrédlowego do urzadzen analizujacych sytuacje spotkaniowe statkow
np. ARPA lub jako oddzielne urzadzanie zintegrowane z systemami pozycyjnymi oraz
system AIS i ECDIS.

W podsumowaniu Autor przedstawit metode osiagnigcia celu glownego, ktory zostat
zapisany w sposob ogolny, a ktorym bylo ,,opracowanie metody pozwalajgcej na wyznaczenie
dynamicznego granicznego obszaru manewrowego dla statku morskiego w sytuacji kolizyjnej,
z mozliwoscig jego zastosowania na jednostkach zafogowych oraz autonomicznych”.

W opinii recenzenta cel zostal osiagniety w stopniu wystarczajacym gdyz
udowodniono prawdziwos¢ postawionej tezy. Teza badawcza rozprawy doktorskiej zostata
sformulowana nastepujaco: "Uwzglednienie charakterystyki sytuacji spotkaniowej statku
morskiego, opisujgcej wzajemne poloienie oraz dynamike ruchu obiektow w warunkach
wystgpowania zaklocen srodowiskowych, pozwala na wyznaczenie metoda symulacyjng
zobiektywizowanego kryterium wykonalnosci manewru wymijajgcego, ktorym jest
graniczny obszar manewrowy statku".

Autor dowodzac tezy poprzez prowadzone badania zrealizowal szereg celow
czastkowych:

a) opracowal oprogramowanie symulacyjne implementujagce metode wymiarowania
CADCA,



b) opracowal metode wyznaczania najmniejszej warto$ci odlegtosci do zderzenia MDTC,

€) zbudowal model symulacyjny ruchu statku w srodowisku informatycznym LaiDyn, ktéry
byt zrodtem danych wejsciowych do autorskiego oprogramowania symulacyjnego,

d) opracowal metode wyznaczania ,,bufora” powickszajacego wirtualnie obwiednie kadtuba
jednostki o poprawki zwigzane ze wzajemnym oddziatywaniem na siebie statkow,

e) wyznaczyl na podstawie analizy danych historycznych pochodzacych z zarejestrowanych
rekordow systemu AIS dopuszczalng odleglos¢ przejscia przed dziobem statku ( BCR).

Przeprowadzone przez Autora badania wykazuja, ze metoda pozwalajaca na
wyznaczenie dynamicznego granicznego obszaru manewrowego dla statku morskiego
ma zastosowanie do wszystkich sytuacji spotkaniowych podczas manewrowania
statkiem w tym w sytuacjach kolizyjnych lub nadmiernego zblizenia.

3. Geneza i waga zagadnienia naukowego rozpatrywanego w pracy

Praca dotyczy bardzo istotnego aspektu transportu morskiego w szczegdlnosci poprawy
bezpieczenstwa eksploatacji statkdw oraz wpisuje si¢ w $wiatowe badania dotyczace
mozliwosci wprowadzenia do zeglugi MASS. Gtownym problemem wprowadzania MASS
jest uregulowanie prawne komunikacji miedzy statkami zatogowymi i statkami
autonomicznymi w szczegolnosci bezzatogowymi na gruncie Miedzynarodowego Prawa
Drogi Morskiej. Autor w rozprawie doktorskiej proponuje rozwiazanie mogace w
pewnym stopniu zautomatyzowa¢ problem pierwszenstwa drogi w aspekcie zachowan
wynikajacych z dobrej praktyki morskiej. Analizag literatury udowodniono, ze
problematyka ta jest aktualna, podejmowana przez wielu badaczy oraz szereg instytucji
calego $wiata, analizujacych i nadzorujgcych eksploatacj¢ statkoOw na trasach zeglugowych i
akwenach ograniczonych. W szczegdlno$ci w obszarze przysziej wizji transportu, ktora
zmierza do bezpiecznego i ekologicznie efektywnego eksploatowania statkéw. Autor swoim
nowatorskim rozwigzaniem daje mozliwos¢ uzupelnienia zintegrowanego mostka
nawigacyjnego o funkcjonalno$¢ obnizajaca poziom ryzyka manewrowania statkiem w
sytuacjach spotkaniowych z innymi statkami jak i manewrach w obszarach infrastruktury
morskiej. Rozprawa doktorka przedstawiona do recenzji jest szczegoOlnie wazna, gdyz
wpisuje sie¢ w aktualnie prowadzone §wiatowe i najnowocze$niejsze badania w branzy
morskiej dotyczacej uproszczenia informacji nawigacyjnej dla nawigatora w ramach
IBS oraz prac nad wdrozeniem do eksploatacji MASS.

Postep w automatyzacji zeglugi jest wcigz widoczny 1 wkrotce morska rzeczywistoscig stang
si¢ statki handlowe operujace bez zatogi, przynajmniej okresowo i w ograniczonym obszarze
zeglugi wraz ze statkami zalogowymi. Dlatego tez jest wiele zalet rozwigzania CADCA
przedstawionego przez Autora :
— poprawa bezpieczenstwa zeglugi;
— redukcja negatywnego wptywu zeglugi na srodowisko naturalne poprzez zmniejszenie
wypadkow morskich;



— poprawa efektywno$ci zeglugi poprzez optymalizacje manewrow w Sytuacjach
Mijania si¢ statkow;

— eliminacja zdarzen nieporzadnych, zwigzanych z zalogg na statkach, niekiedy nie
radzaca sobie z analizg Sytuacji nawigacyjnej w szczegdlnosci w obszarach o bardzo
duzym natezeniu ruchu,

— poprawa bezpieczenstwa, m.in. poprzez ograniczenie wpltywu czynnika ludzkiego
wynikajgcego z blednej oceny sytuacji.

Przedstawiona do oceny rozprawa doktorska w zakresie jej aktualnosci i wagi tematu
dotyczy bardzo waznego problemu, jakim jest poprawa bezpieczenstwa zeglugi poprzez
minimalizowanie prawdopodobienstwa wypadkow i katastrof morskich oraz proby wdrozenia
do eksploatacji statkow autonomicznych na ich réznych poziomach autonomii. Uzyskane
wyniki jak i zbudowane modele moga postuzy¢ do rozwoju polskich prac nad budowa
wskaznikéw  bezpieczenstwa nawigacji i systeméw zarzadzania  statkami
autonomicznymi, m.in. jako narzedzia decyzyjne w zakresie wyznaczania polskich
obszaréw morskich przeznaczanych do testowania statkéw autonomicznych.

4. Wklad wlasny autora w rozwoj dyscypliny

Przedstawiona do recenzji praca zawiera jasno wyeksponowany wktad wlasny Autora.
Po przeprowadzonej analizie literatury nalezy zauwazy¢, ze zaprezentowane badania sg
pionierskie w zakresie przedstawionej przez Autora metody pozwalajgcej na wyznaczenie
dynamicznego granicznego obszaru manewrowego dla statku morskiego w sytuacji
kolizyjnej.  Oryginalnym rozwigzaniem problemu naukowego jest autorskie
oprogramowanie umozliwiajagce wymiarowanie w spos6b dynamiczny obszaru
manewrowania statkiem w celu unikniecia kolizji i nadmiernego zblizenia do statku lub
obiektu. Metoda zaimplementowana w oprogramowaniu daje rowniez mozliwosé
podjecia decyzji 0 ustapieniu drogi w sytuacji spotkaniowej, w ktorej statek obowigzany
to uczynié nie jest w stanie ustapi¢ drogi.
Analiza wynikéw badan przeprowadzona przez Autora umozliwita opracowanie informacji
nawigacyjnej wyswietlanej w odpowiednich kolorach, sugerujacych strefy bezpieczne lub nie.
Propozycja Doktoranta jest aby informacja ta byla wysSwietlana w urzadzeniach
wystepujacych w zintegrowanych mostkach nawigacyjnych lub jako oddzielne wskaznik na
mostku nawigacyjnym.
Zaproponowana metoda oceny niepewno$ci poprzez zastosowanie ,bufora”
powiekszajacego wirtualnie obwiedni¢ kadluba jednostki, w systemowej analizie
bezpieczenstwa uzupeknia istniejace metody badawcze i zapelnia zidentyfikowang przez
Autora istotng luke w metodach.
Analiza badan przedstawionych w pracy, umozliwia identyfikacje¢ zakresu oryginalnych
osiagnieé¢ autora, do ktorych nalezy zaliczy¢:
— opracowanie metody CADCA,
— opracowanie oprogramowania symulacyjnego  implementujgceg0 = metode

wymiarowania CADCA,



opracowanie metody wyznaczania najmniejszej wartosci odleglosci do zderzenia
MDTC,

zbudowanie modelu symulacyjnego ruchu statku w $rodowisku informatycznym
LaiDyn, ktory stal si¢ zrédlem danych wejsciowych do autorskiego oprogramowania
symulacyjnego,

opracowanie metody wyznaczania ,,bufora” powiekszajacego wirtualnie obwiednie
kadluba jednostki o poprawki zwiazane ze wzajemnym oddzialywaniem na siebie
statkow.

Przedstawione przez Autora wyniki badan uznaje¢ za oryginalne i stanowigce

wartosciowe elementy zadania naukowego mogacego by¢ podstawa do nadania stopnia
naukowego doktora nauk technicznych w dyscyplinie inzynieria ladowa, geodezja i
transport.

5. Uwagi ogolne i szczegolowe

Uwagi ogolne:

1.

Autor stwierdza (str. 12), ze ,,W rozdziale przedstawiono rowniez metode przygotowania
danych wejsciowych, na ktorg sktada si¢ wyznaczenie minimalnej liczby sktadowych
trajektorii statku oraz wyznaczenie trajektorii reprezentatywnej, co pozwala na
uwzglednienie stochastycznej realizacji falowania.” W zwiazku z powyzszym, na czym
polega lub co Autor rozumie pod poejeciem ,,stochastyczna realizacja falowania” i jak
jest zaimplementowana do modelu?

W pkt 2.4 Autor pordéwnuje domeny zidentyfikowane podczas analizy literatury.
Dlaczego Autor przeprowadzil analize poréwnawcza zidentyfikowanych domen
jedynie w aspekcie ich ksztaltow?

Autor stwierdza (str.27) ,, Zasada dzialania programu polega na symulacyjnym
wyznaczeniu warto$ci wskaznika MDTC (...), a nastepnie powtdrzenie tej czynnosci dla
obszernego zbioru parametréw brzegowych” . Jak Autor zidentyfikowal zbiér
parametrow brzegowych i jakie wybrano do symulacji?

Autor na str. 29 pisze: ,,(...) , podczas ktorych rzut kadtuba bedzie przesuwany kolejno
wstecz i naprz6d w momencie wykrycia zderzenia.” Na czym polegal proces
przesuwania kadluba?

Autor (str. 29) pisze ,,W kolejnych krokach algorytmu, statek wtasny jest obracany wokot
wiasnej osi i obiektu 0 zadang warto$¢ w taki sposob, by uwzgledni¢ kursy rzeczywiste
jednostki, zgodnie z wejsciowymi parametrami symulacji.”. Prosze¢ 0 wyjasnienie na
czym polegal opisany obrot, i jak jednostka moze ptyna¢ wiecej niz jednym kursem
rzeczywistym?

Autor na str. 32 do rozwigzania sytuacji spotkaniowej przywotuje Prawidto 17 COLREG.
Dlaczego przywolano to prawidle w aspekcie rozpatrywanych sytuacji
spotkaniowych?

Autor na str. 36 pisze ,, Bazujgc (...), do symulacyjnego wyznaczania MDTC
wprowadzono progowag odleglos¢ BCR wynoszacg 2.5 kabla, (...).” Uznaja ten



parametr jako jeden z wazniejszych parametrow brzegowych w procesie symulacji
prosze 0 przedstawienie analizy statystycznej, ktora umozliwita Autorowi wybor tej
wartoSci.

8. W wynikach analizy niepewnosci (str. 40) Autor stwierdza, iz ,,(...) calkowita warto$¢
bufora niepewnosci kazdego ze statkdbw wynosi 60.4m.” W zwigzku z powyzszym
prosze o odpowiedz, jak obliczono te wartos¢?

9. Na str. 42 Autor wprowadza pojecie ,algorytm otoczki wypuklej” jako ostatni krok
przygotowania koncowego CADCA. Prosze 0 wyjasnienie jak zbudowano algorytm i
jak Autor rozumie pojecie ,,otoczka wypukla”?

10. Na str. 47 Autor wprowadza poziom ufnosci 95% przy uzyskiwaniu parametrow
cyrkulacji z bledami nieprzekraczajacymi przyjetych wartosci progowych. Jak
stwierdzono ze poziom prawdopodobienstwa 95% jest adekwatny do prowadzonych
badan i jakie parametry cyrkulacji (lub jakie bledy) przyjmowano z takim
prawdopodobienstwem?

11. Prosze o zinterpretowanie dlaczego predkos¢ statku wlasnego wplywa w sposob
pomijalny na wymagany obszar manewrowy ( str. 78).

12. Autor pisze (str.80) ,, Na podstawie otrzymanych wynikdw, nie zaobserwowano réwniez
klarownej zalezno$ci pomiedzy badang wysokoscig fali znacznej, a ksztaltem lub
wymiarami uzyskanych obszarow CADCA.” Jak sa uwzgledniane w badaniach
symulacyjnych warunki hydrometeorologiczne i jakie zalezno$ci zaobserwowano
pomiedzy falg znaczng a wynikiem CADCA?

Uwagi szczegbélowe:
1. Autor w pracy uzywa zwrotOw potocznych, skrotow tresci, ktore nie powinny znalez¢
si¢ w pracy naukowej, m.in.:

a. str. 16 ,,ze wzgledu na ich znane ograniczenia operacyjne.”
b. str. 23 ,,koncepcji rozwigzania konfliktu i pokrewnym do domeny.”
c. Str. 281 inne ,,parametry srodowiskowe” zamiast hydrometeorologiczne.
2. Autor stosuje zwroty ,.konflikt”, ,,manewr wymijajacy”, ,,manewr wymijania” — jaka
jest roznica pomiedzy nimi czy mozna stosowac je zamiennie?
3. Autor stosuje zwroty ,,0biekt”, ,,przeszkoda” — jaka jest roznica pomiedzy nimi czy
mozna stosowac je zamiennie?
4. Str. 26 blednie przywolany rysunek 4, str. 31 blednie przywotany rysunek 7.

6. Wniosek koncowy

Praca doktorska przedstawiona przez mgr. inz. Mateusza Gila zawiera niewielka liczbe
uwag szczegdtowych recenzenta. Przedstawiony poligon badawczy oraz przeprowadzona
dyskusja wynikow wskazuje na duza wiedze¢ merytoryczng doktoranta. Doktorant swobodnie
porusza si¢ w obszarze wiedzy z zakresu transportu wodnego, zna narzgdzia i metody
stosowane w analizie ryzyka eksploatacji statkdw, bardzo dobrze postuguje si¢ narzedziami
programistycznymi i wykorzystuje dostepng poza macierzysta Uczelnig aparaturg badawcza.
Wykazuje bardzo duzy zasoéb wiedzy z zakresu ciaggle rozwijajacego si¢ zagadnienia budowy



zintegrowanych mostkdw nawigacyjnych a w szczegolnosci bezpieczenstwa nawigacji i
elektronicznych wskaznikow bezpieczenstwa nawigacji implementowanych w urzadzeniach
nawigacyjnych.

Sposob realizacji pracy pokazuje umiejetno$¢ postugiwania si¢ narzedziami wspotczesnego
badacza oraz umiej¢tnoscig formutowania zadan oraz problemow badawczych, a nastepnie
ich rozwigzywaniem.

Zaprezentowane badania jak i rozwigzywany problem badawczy mozna zaliczy¢
do dyscypliny naukowej inzynieria lgdowa, geodezja i transport.

Przedstawiona do recenzji rozprawa odpowiada warunkom stawianym rozprawom
doktorskim, okreslonym w art. 13 ustawy z dnia 14 marca 2003 roku o stopniach naukowym i
tytule naukowym oraz o stopniach i tytule w zakresie sztuki (Dz. U. z 2003 r., nr 65 poz. 595
z pézniejszymi zmianami). Wobec powyzszego, stawiam wniosek do Rady Naukowej
Wydzialu Nawigacyjnego Uniwersytety Morskiego w Gdyni 0 dopuszczenie Pana
mgr. inz. Mateusza Gila do dalszych etapow przewodu doktorskiego i wnioskuje 0
wyroznienie przedstawionej do recenzji rozprawy doktorskiej.
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