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REALIZACJA NURKOWAN GEEBOKOWODNYCH W MARYNARCE WOJENNE]
RZECZPOSPOLITE] POLSKIE]

Jednym z elementéw sit ratowniczych MW RP jest ekipa nurkéw
gtebokowodnych, ktora jest przygotowana do wykonywania krotkotrwatych nurkowan
gtebokowodnych. W artykule autor przedstawia sposob realizacji nurkowan
interwencyjnych na duzych gtebokosciach.

Stowa kluczowe: prace podwodne, nurkowie gtebokowodni, technologia nurkowan
gtebokowodnych.

DEEP DIVING OPERATIONS IN POLISH NAVY

Deep diving team is one of the element of Polish Navy rescue forces. They
are prepared to perform deep bounce diving. The author will presents technology and
method of the realization intervention deep diving operations in the article.

Keywords: underwater works, deep divers, deep diving technology.

WSTEP

Marynarka Wojenna RP (MW RP) do prowadzenia krétkotrwatych nurkowan
gtebokowodnych wykorzystuje technologie opartg o sprzet przewodowy o obiegu
otwartym, zasilany trimiksem (mieszanina oddechowa: tlenu, azotu i helu)
z wykorzystaniem suchego dzwonu nurkowego i komor dekompresyjnych. Platforma
do prowadzenia takich nurkowan sg okrety ratownicze proj. 570 czyli ORP ,Piast’
i ORP ,Lech” (Fot. 1). Prowadzenie podwodnych prac nurkowych jest ztozonym
procesem, w ktérym mozna wyrdzni¢ pewne state fragmenty/fazy, ktére zostang
ponizej opisane.

1. PRZYGOTOWANIE DO WYKONANIA ZADANIA.

Marynarka Wojenna utrzymuje w statej gotowosci do wykonywania
interwencyjnych prac podwodnych ekipe nurkéow gtebokowodnych. W ramach
utrzymywania kondycji nurkowej wykonywane sg cykliczne treningi cisnieniowe
w komorach hiperbarycznych jak rowniez nurkowania treningowe w morzu. Cykl
treningbw w miesigcu obejmuje zazwyczaj tydzien ekspozycji w komorach
dekompresyjnych i tydzien nurkowan w akwenach morskich.
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Fot. 1. ORP ,Lech”. Sylwetka duzego okretu ratowniczego projektu 570. Platforma MW RP do
prowadzenia nurkowan gtebokowodnych.

Przygotowanie do wykonania zadania, oprécz zgromadzenia wyszkolonej
ekipy nurkowej wymaga wykonania szeregu wielorakich prac. Prace te obejmujg
miedzy innymi: przetransportowanie i zaokretowanie na poktad mieszanin gazowych,
zgromadzenie zapasu powietrza do obstugi systemu nurkowego, zabezpieczenie
zapasu tlenu wykorzystywanego w procesie dekompresji i ewentualnego leczenia.
Sprawdzenie poprawnosci dziatania uktadu kinematyczno-hydraulicznego
odpowiedzialnego za wychylanie dzwonu nurkowego za burte. Gtdwnymi elementami
tego uktadu sa: wciggarka szesciobebnowa, zespdt sitownikow hydraulicznych
i pneumatycznych oraz rama dzwonu. Sprawdzenie polega na zanurzeniu dzwonu na
gtebokos¢ roboczg, podniesieniu i ustawianiu dzwonu na szybie komory
dekompresyjnej oraz wykonaniu szczelnego potaczenia z komorg dekompresyjna.
Rownolegle z tymi pracami sprawdza sie komore dekompresyjng, magazyn gazéw,
tablice rozdzielcze wraz z catg armaturg ciSnieniowg pod katem poprawnosci dziatania
i szczelnosci. Dodatkowo, okretuje sie nietypowy sprzet, a wraz z nim czesto
wykwalifikowany personel do jego obstugi, ktory z racji specyfiki otrzymanego zadania
bedzie uzyteczny podczas prac podwodnych. Ten fragment przygotowan, nazywany
fazg mobilizacji, konczy sie najpdzniej na dzien przed planowanym wyjsciem w morze.

2. WYJSCIE W MORZE | POSZUKIWANIE.

Wyijscie w morze i dojscie do rejonu prowadzenia prac podwodnych to nadal
czas bardzo wytezonej pracy. W trakcie przejscia przygotowuje sie do uzycia
kotwicowisko redowe. Planuje sie sposob ustawienia sie nad celem itp. Wyposazenie
okretéw ratowniczych pozwala na prowadzenie poszukiwan obiektow podwodnych.
Poszukiwania odbywajg sie za pomocg dwdch sonaréw bocznych, ktérych przetworniki
umieszczone sg w podwodnej czesci kadtuba oraz za pomocg sonaru holowanego.
Pomimo takiego wyposazenia okret ratowniczy czesto otrzymuje pozycje lub serie
pozycji celow podwodnych, ktore ma sprawdzi¢. Dane te uzyskuje od
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wyspecjalizowanych jednostek funkcjonujacych w MW RP, ktoérych zadaniem jest
prowadzenie prac hydrograficznych.

Fot. 2. Widok na s$rodokrecie okretu Fot.3. Obraz  panelu nawigacyjnego
ratowniczego. Widoczne na pierwszym planie z zaplanowanym kotwicowiskiem redowym.
wciggarki szeciobebnowe i pepowina dzwonu Na czerwono zaznaczone pozycje, ktére
nurkowego. Nizej wyposazenie do stawiania podlegaty weryfikacji.

kotwicowiska redowego.

Przed przystgpieniem do rozstawiania kotwicowiska wskazane wspotrzedne
geograficzne sg weryfikowane przez wczesniej wymienione wyposazenie okretowe.
Celem takiego dziatania jest wprowadzenie wspoirzednych geograficznych do systemu
nawigacyjnego okretu. Nastepnie po weryfikacji, przy jego pomocy planuje sie
ustawienie kotwicowiska (Fot. 2, Fot. 3).

3. KOTwICOWISKO.

Okret ratowniczy, bedacy mobilng platformg nurkowg przed rozpoczeciem
nurkowania musi zosta¢ unieruchomiony bezposrednio nad obiektem, na ktérym majag
by¢é prowadzone prace podwodne. Stabilna pozycja jest uzyskiwana poprzez
potaczenie okretu z czterema kotwicami (Fot. 4, Fot. 5). Pozycja potozenia kazdej
z kotwic jest kalkulowana z uwzglednieniem nastepujgcych czynnikow: gtebokosci
akwenu, aktualnych i prognozowanych warunkéw hydrometeorologicznych oraz
uwzglednia sie ewentualng koniecznosé¢ zmiany potozenia nad obiektem w trakcie
realizacji zadania. Prawidtowe rozstawienie kotwicowiska, a przez to doktadnosc
ustawienia sie nad obiektem przektada sie bezposrednio na sprawnos¢ realizacji
zadania nurkowego.

Po ustawieniu sie nad obiektem dokonuje sie pierwszej identyfikacji obiektu
i jednoczesnie poprawia doktadnos¢ ustawienia sie nad celem. Po zakohczeniu tej fazy
uzyskana doktadno$¢ pozycji okretu wzgledem obiektu na ktérym majg byc¢
prowadzone prace podwodne jest na poziomie +/- 0,5 m. Z poktadu okretu zanurzany
jest podest nurkowy, bezposrednio pod ktéorym zamontowany jest sonar z gtowicg
pracujaca dookreznie (Fot. 6, Fot. 7). W ten sposéb uzyskuje sie serie sonogramow
zobrazowujgcych przyszty rejon prowadzenia prac podwodnych. Na tym etapie rowniez
nastepuje korygowanie pozycji okretu wzgledem obiektu na dnie. Korekcja pozycji
realizowana jest poprzez wybieranie lub wydawanie poszczegoélnych lin kotwic. Obrazy
(Fot. 8, Fot. 9) uzyskane z sonaru pozwalajg uzyska¢ informacje dotyczace utozenia
obiektu na dnie, wytyczenia trasy nurkowania, wykrycia ewentualnych
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niebezpieczenstw (wynikajacych z konstrukcji obiektu lub takie jak sieci, liny czy inne
przedmioty zagrazajgce bezpieczenstwu nurkowania) i precyzyjnego wskazania
miejsc, ktore beda podlegaly inspekciji.

Fot4. Prace poktadowe zwigzane z Fot. 5. Wychylona za burte kotwica, tuz przed
rozstawieniem kotwicowiska redowego. jej zrzuceniem na zaplanowanej pozyciji.

Fot. 6. Mocowanie sonaru do podestu Fot.7. Podest nurkowy wraz z zamontowanym
nurkowego. w sonarem.

Fot. 8. Obraz uzyskany za pomocg sonaru Fot. 9. Sonogram. Widoczny wrak. W
podczepionego pod podestem nurkowym. centralnej czesci widoczne echo od podestu
nurkowego.
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Nastepnie, wykorzystujgc informacje uzyskane przy pomocy sonaru w miejsce pracy
zanurzany jest pojazd typu ROV (Fot. 10, Fot. 11).

fot. 10. Zanurzenie pojazdu typu ROV. fot. 11. Pojazd podwodny typu ROV przed
zanurzeniem.

Dzieki niemu uzyskuje sie bezposredni podglad miejsca prowadzenia prac
podwodnych, sprawdza sie wytypowane trasy nurkowania i ocenia stopien
niebezpieczenstwa niesionego przez przeszkody zlokalizowane sonarem. Zapoznaje
sie nurkow z sytuacjg panujgcg na obiekcie. Dokonuje sie inspekcji elementu, na
ktorym majg pracowaC nurkowie oraz typuje narzedzia niezbedne do wykonania
konkretnego zadania. Operator pojazdu dodatkowo uczestniczy przy wykonywaniu
zanurzenia kontrolnego ukfadu nurkowego (kotwic stabilizujgcych, podestu i dzwonu
nurkowego) korygujac wzajemne ustawienie tych elementéw wzgledem siebie
i obiektem na ktérym bedzie prowadzone nurkowanie (Rys. 1).

Rys. 1. Wizualizacja sytuacji podwodnej podczas zanurzenia kontrolnego dzwonu. Pojazd
podwodny typu ROV ,kontroluje” wzajemne ustawienie wzgledem siebie dzwonu nurkowego,
podestu, kotwic stabilizujgcych i usytuowanie tych elementéw wzgledem wraku na ktérym
bedzie prowadzone nurkowanie.
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Zazwyczaj, po wykonaniu tych czynnosci pojazd pozostaje w miejscu przysziego
nurkowania, gromadzac materiat filmowy, a juz w trakcie nurkowania asystujgc nurkowi
poprzez wskazywanie celu i doswietlanie miejsca pracy (Fot. 12, Fot. 13).

2l7 +4pP

Fot. 12. Obraz fragmentu wraku uzyskany za Fot. 13. Obraz fragmentu wraku uzyskany za
pomoca kamery umieszczonej na pojezdzie pomoca kamery umieszczonej na pojezdzie
typu ROV. typu ROV.

4. PRZYGOTOWANIE DO NURKOWANIA | NURKOWANIE

Przed przystgpieniem do witasciwego nurkowania raz jeszcze sprawdzeniu
podlegajg wszystkie elementy systemu zabezpieczajgcego proces nurkowania pod
katem poprawnos¢ dziatania. Odbywajg sie réwniez koncowe przygotowania do
zanurzenia nurkow, takie jak: napetnienie butli i zbiornikéw na ptaszczu dzwonu, ktére
beda uzywane w trakcie operacji, dobrania wtasciwych ustawien na zaworach
i reduktorach w armaturze systemu nurkowego. Koncowemu sprawdzeniu podlega
miedzy innymi: szczelnoS¢ uktadu ze szczegdlnym uwzglednieniem szczelnosci
wiazow i sluz komory dekompresyjnej. Szczelnosci potaczeh dzwonu nurkowego wraz
z szybem komory i samg komorg dekompresyjng, szczelnosci potaczen pomiedzy
transportowymi wigzkami butlowymi z mieszaninami oddechowymi a stacjonarnym
systemem okretowym. Nurkowie sprawdzajg miedzy innymi poprawnos$¢ dziatania
hetméw nurkowych (automatu, uktadu tacznosci, dziatania kamery umieszczonej na
hetmie, uktadu zasilania awaryjnego) i pozostatego wyposazenia indywidualnego.
Wykonuje sie zanurzenie kontrolne podczas, ktérego sprawdza sie poprawnosc
dziatania catego uktadu kinematyczno-hydraulicznego odpowiedzialnego za
opuszczanie i podnoszenie ukfadu dzwonowego (Fot. 14). Préby te wykonuje sie
w catym przewidzianym zakresie gtebokosci z uwzglednieniem dostepnych predkosci
zanurzania i wynurzania uktadu dzwonowego. W tej samej fazie przygotowuje sie
i zanurza w miejsce prowadzenia prac podwodnych dodatkowe wyposazenie
wspomagajace wykonanie konkretnego zadania o ile nie wymaga to asysty nurka.
W skiad przedmiotowego wyposazenia wchodzg miedzy innymi specjalistyczne
narzedzia czy tez zestaw do oswietlenia (Fot. 15), ktéry dodatkowo doswietla miejsce
pracy. Ze wzgledu na rozmiary i mase zestaw do oswietlenia opuszczany przy pomocy
dzwigu. W zaleznosci od przejrzystosci zawiesza sie go ok. 7-12 m. nad miejscem
pracy. Dzieki temu widoczno$¢ w rejonie pracy nurka wynosi ok. 10-15 m, co podnosi
bezpieczenstwo i komfort pracy nurka.
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Fot. 14. Dzwon nurkowy zawieszony na ramie przed zanurzeniem.

Fot. 15. Zestaw do dodatkowego oswietlenia podwodnego przed zanurzeniem.

Bezposrednio przed nurkowaniem, przygotowuje sie do zanurzenia nurka awaryjnego,
ktéry w razie koniecznosci dotrze do nurkéw prowadzgcych prace podwodne z dzwonu
udzielajgc im wtasciwej pomocy. Ze wzgledu na trudnosé¢ i ztozonos¢é ewentualnego
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zadania jakie ma do wykonania taki nurek, do petnienia tej funkcji wyznacza sie osoby
majace najwieksze doswiadczenie ze sktadu catej ekipy nurkowej (Fot. 16, Fot. 17).

Fot. 16. Ubieranie i przygotowywanie do Fot. 17. Zanurzenie kontrolne nurka
wykonania zanurzenia kontrolnego nurka awaryjnego przy trapie.
awaryjnego.

W chwili, gdy przygotowania i sprawdzenia wszystkich podsystemow wezta nurka
zostaly juz ukonczone, wszystkie osoby funkcyjne obstugujace system nurkowy sg na
swoich stanowiskach. Piloci ROV i obstuga sonaru dostarczajg ,na zywo” obraz
miejsca, w ktérym bedzie prowadzone nurkowanie. Okret gotowy jest do uruchomienia
DSP (dynamicznego systemu pozycjonowania), ktory ma na celu utrzymanie pozycji
nad obiektem w przypadku ,puszczenia” ktérej$ z kotwic. Rozpoczyna sie zaktadanie
nurkom wczesniej przygotowanego indywidualnego wyposazenia. Kazdemu z nurkow
asystuje dwoch innych nurkéw, ktérzy pomagajg im w prawidlowym i sprawnym
zatozeniu catego sprzetu. Tak przygotowani nurkowie, kolejno umieszczani sg
w dzwonie nurkowym. Réwniez w tym zadaniu asystujg im koledzy, ktérzy pomagajg
im wejs¢ do dzwonu i zajg¢ wtasciwe miejsce. Dzwon nurkowy, wraz z umieszczonymi
tam nurkami, zostaje wychylony za burte. Juz nad woda, sitowniki odczepiajg go od
ramy i dzwon zawisa na stalowej linie. Rozpoczyna sie zanurzanie, podczas ktorego
dzwon pozostaje otwarty. Obstuga techniczna tablic nurkowych odpowiednio sterujgc
doptywem powietrza pozwala na zalanie dzwonu do okoto 2/3 jego wysokoséci. W taki
sposéb w dzwonie powstaje poduszka powietrzna. Nurkowie oddychajg czynnikiem
oddechowym, ktory doprowadzany jest do hetmoéw za pomoca wezy nurkowych.
Dostarczany czynnik oddechowy jest rézny w zaleznosci od gtebokosci — do gtebokosci
20 m jest to powietrze, gtebiej trimiks (Rys. 2). Procentowy skfad trimiksu dobierany
jest w zaleznosci od przedziatu gtebokosci nurkowania. Zanurzanie dzwonu odbywa
sie z predkoscig statg: 10 lub 20 m/min — w zaleznosci od indywidualnych mozliwosci
nurkéow. Na gtebokosci 10 m przed planowanym momentem zatrzymania dzwonu,
jeden z nurkéw zanurza gtowe w wodzie wypetniajacej szyb dzwonu obserwujac
zblizajacy sie podest nurkowy. Nurek poprzez system igcznosci daje sygnatl, dla
obstugi wciggarki do zatrzymania opuszczania dzwonu. Nastepnie wychodzi z dzwonu
na podest nurkowy. Wykonuje zanurzenie kontrolne, wywaza sie odpowiednio
dobierajgc swojg ptywalnosé, koryguje ewentualnie wzajemne ustawienie dzwonu,
podestu i kotwic stabilizacyjnych wzgledem siebie i wraca do dzwonu. Podczas
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nurkowania bedzie peftit funkcje nurka zabezpieczajgcego. Bedzie przebywat
w dzwonie obstugujac panele z reduktorami i zaworami. Bedzie wydawat i klarowat
weze nurkowe nurka roboczego, obstugiwat tablice sterujaca oswietleniem i tgcznoscia.
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Rys. 2. Profil typowego nurkowania gtebokiego. Wykres pogladowy, wykonany bez zachowania
skali.

W przypadku jakiegokolwiek zagrozenia nurka roboczego wyjdzie z dzwonu i udzieli
mu pomocy. Nurkowie korzystajgcy z dzwonu, podczas nurkowania majg do dyspozycji
30 m wezy nurkowych. W praktyce daje to okoto 25 m promien dziatania. Z tego
wzgledu tak wazne jest prawidtowe ustawienie sie nad obiektem pracy. Gdy nurek
roboczy wychodzi z dzwonu, podobnie jak nurek zabezpieczajacy wykonuje zanurzenie
kontrolne. Dopiero po jego wykonaniu i jesli wszystko dziata bez zarzutu dostaje
pozwolenie od kierujgcego nurkowaniem na zejscie z podestu i udanie sie do miejsca
pracy. Dzieki wczesniejszym czynnosciom zwigzanym z ustawieniem okretu nad
obiektem, podest nurkowy i dzwon jest w bezposredniej biskosci miejsca pracy. Jest to
najczestsza sytuacja, jednak nie zawsze wystepujgca. Czasami nie ma mozliwosci
ustawienia dzwonu bezposrednio nad miejscem pracy i nurkowie muszg do niego
dotrze¢. Ma to miejsce np. podczas nurkowan przy budowlach hydrotechnicznych lub
wrakach, ktorych konstrukcja uniemozliwia bezposrednie ustawienie sie nad miejscem
pracy. W takich sytuacjach w pierwszej kolejnoéci wytycza sie bezpieczng trase. Jest
ona znakowana ling, zwang kierunkowa, ktéra taczy podest nurkowy z miejscem pracy.
Zadanie to wykonuje pierwsza nurkujgca para. W wyznaczaniu bezpiecznej trasy
nieoceniong role petnig pojazdy podwodne typu ROV. Piloci ROV, dziatajacy bez presji
czasu wynikajacej z braku ograniczen w czasie pobytu pod woda, wspomagani przez
sonary okretowe jak réwniez przez te zamontowane na samych pojazdach aktywnie
uczestnicza w lokalizowaniu obiektow podwodnych. W pierwszej kolejnosci znajdujq i
identyfikujg obiekt podwodny. Nastepnie, parokrotnie poruszajg sie na trasie obiekt —
podest wykrywajgc potencjalne zagrozenia i wyznaczajgc najbardziej optymalng trase.
Materiat flmowy gromadzony podczas tego zadania jak réwniez podglad na zywo
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umozliwia nurkom poznanie warunkéw w jakich bedag pracowac. Bezposrednio przed
nurkowaniem pary, ktorej zadaniem bedzie oznakowanie trasy poprzez utozenie liny
kierunkowej pilot pojazdu ROV wykonuje jeszcze jedng czynnos¢. Manewrujac
odpowiednio pojazdem od podestu w kierunku do wytypowanego obiektu pojazd
uktada na dnie za sobg kabloline a po dotarciu do obiektu zajmuje miejsce w jego
bezposredniej bliskosci oswietlajgc go swoimi $wiattami. Czynno$é ta wymaga
odpowiedniego, wczesniejszego, przetozenia kabloliny pojazdu przez podest nurkowy.
Nurek roboczy po zejsciu z podestu, idzie po kablolinie w kierunku pojazdu ROV, ktory
stoi przy wczesniej zlokalizowanym celu. Rozcigga i mocuje line kierunkowa,
umozliwiajac kazdej nastepnej parze szybkie i bezpieczne dotarcie do miejsca pracy.
Dodatkowo, jezeli zakres prac tego wymaga, nurek w miejscu pracy mocuje line
chodowg, ktdra biegnie bezposrednio z miejsca pracy do poktadu okretu ratowniczego.
Lina ta bedzie wykorzystywana do transportu sprzetu niezbednego przy realizacji
pracy. Przed uptywem przewidzianego na nurkowanie czasu dennego kierujacy
nurkowaniem nakazuje nurkowi przerwanie pracy i powrét na podest a nastepnie
wejscie do dzwonu. Po otrzymaniu informacji, ze nurkowie wraz ze swymi wezami
nurkowymi znajdujg sie w dzwonie i sg gotowi do wynurzania, rozpoczyna sie
dekompresja. Czas dojscia do pierwszej stacji dekompresyjnej jest Scisle okreslony w
tabelach dekompresyjnych wykorzystywanych podczas nurkowania. Sterujgc pracg
wciggarek, dzwon nurkowy na stalowej linie jest podnoszony do pierwszej stacji
dekompresyjnej. Zmiana gtebokosci i towarzyszace temu rozprezanie sie gazoéw,
tworzacych do tej pory poduszke powietrzng w dzwonie, powoduje osuszenie dzwonu.
W trakcie dekompresji nurkowie zmieniajg mieszanine oddechowg z trimiksu na
powietrze. Wykonuje sie to poprzez zdjecie hetmoéw nurkowych i rozpoczecie
oddychania z przestrzeni dzwonu (Rys. 2). Wnetrze dzwonu jest wczesniej intensywnie
wentylowane w celu usuniecia niepozgadanych sktadnikbw mieszaniny i osiggniecia
pewnosci, ze nurkowie bedg oddychaé¢ powietrzem zgodnie z przewidzianym profilem
dekompresji i technologig nurkowania. Nurkowie czesciowo sie rozbierajg i przystepuja
do zamkniecia i uszczelnienia dzwonu. Od tego momentu proces podnoszenia dzwonu
zostaje oddzielony od dekompresji. Dzwon po zamknieciu i uszczelnieniu staje sie
mobilnym przedziatem komory dekompresyjnej, w ktérym cisnienie jest kontrolowane
przez obstuge systemu nurkowego. Predkos¢ podnoszenia dzwonu wraz z nurkami nie
ma juz wpltywu na przebieg dekompresji. Zatoga okretu podnosi dzwon nad
powierzchnie wody a nastepnie ustawia go na szybie komory. W komorze
dekompresyjnej i szybie podnoszone jest cisnienie do takiej wartosci jakie panuje
wewnatrz dzwonu nurkowego. Po wyréwnaniu cisnienia pomiedzy dzwonem a komorg
nurkowie przechodzg z dzwonu do przedziatdw komory dekompresyjnej znajdujacej sie
wewnatrz okretu ratowniczego. Wszystkie te czynnosci odbywajg sie pod statym
cisnieniem odpowiednim do planowanej dekompresji. Koncowa cze$¢ dekompres;ji
przebiega na tlenie. Tlen jest dostarczany nurkom bezposrednio przez inhalatory.
Wydech kierowany jest poza ptaszcz komory dekompresyjne;.

WNIOSKI

Sredni czas trwania jednego nurkowania realizowane przez sity Marynarki
Wojennej na gtebokosci ponizej 55 m trwa w sumie okoto 6 godzin. Z tych szesciu
godzin, jedynie niecate 40 min to czas efektywnej pracy nurka. Pozostaty czas
poswiecony jest na zanurzanie, wyjscie z dzwonu i dotarcie na miejsce pracy, powrot
do dzwonu i przygotowanie sie do wynurzenia oraz na dekompresije.

Nurkowanie realizowane w powyzszy sposob wymaga wspotpracy okoto 15
0sOb, ktore bedg bezposrednio zaangazowane w ten proces. Dodatkowo na rzecz
ekipy nurkowej pracuje zatoga okretu, ktéra realizuje wszystkie pozostate zadania.
Poczawszy od utrzymania zadanej pozycji i sprawnosci technicznej okretu, a
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skonczywszy na przygotowywaniu positkéw. Uwzgledniajgc zatoge okretu liczba osob,
ktére pracujg nad wykonaniem postawionego zadania nurkowego rosnie do 55 oséb.
Prace podwodne realizowane w ten sposéb moga by¢ prowadzone w sposéb ciggly.
Bez wzgledu na pore doby. Ograniczeniami s oczywiscie warunki
hydrometeorologiczne, ktére mogg uniemozliwi¢ okretowi utrzymanie sie na zadanej
pozycji oraz ograniczenia wynikajgce z maksymalnej liczby zanurzen w jednym cyklu
nurkowym dla poszczegdélnego nurka.

Przedstawiona powyzej technologia prowadzenia prac podwodnych
wielokrotnie sprawdzita sie w realnych dziataniach. Nurkowie Marynarki Wojennej
corocznie uczestniczag w miedzynarodowych éwiczeniach ratowniczych, podczas
ktorych niejako wizytowkg i polskg specjalnoscig stato sie wykonywanie zadan
podwodnych na duzych gtebokosciach. Potencjat okretéw ratowniczych, mozliwosc
prowadzenia skomplikowanych prac podwodnych przez sity i $rodki Marynarki
Wojennej RP jest wykorzystywana réwniez przez instytucje cywilne. W ramach tej
wspétpracy w 2009r. realizowano miedzy innymi prace podwodne na wraku kutra WEA
127 czy tez nurkowania na rzecz Centralnego Muzeum Morskiego na wraku
Zbozowca”.

Autor:
Kmdr ppor. mgr inz. Robert Szymaniuk.

Starszy Oficer Flagowy w dowddztwie 3. Flotylli Okretow. Zajmuje sie dziataniami ratowniczymi
podejmowanymi na rzecz jednostek nawodnych i podwodnych.
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SYMSO 2009

XXX Sympozjum Silowni Okre¢towych

W dniach 19 — 20 listopada 2009 roku w Akademii Marynarki Wojennej w
Gdyni odbyto si¢ XXX Sympozjum Sitowni Okr¢towych (SYMSO 2009). Sympozjum
zostato zorganizowane przez Katedre Sitowni Okretowych Wydziatlu Mechaniczno —
Elektrycznego. Podczas sympozjum przedstawiono 57 referatow, ktorych problematyka
dotyczyla eksploatacji sitowni 1 silnikow okrgtowych oraz okrgtowych systemow
energetycznych.

Poszczegolne sesje plenarne jako przewodniczacy prowadzili:

prof. dr inz. Wiadystaw Wojnowski,
prof. dr hab. inz. Adam Charchalis,
dr hab. inz. Lestaw Lazarz prof. nadzw. PS,
dr hab. inz. Andrzej Grzadziela prof. nadzw. AMW,
prof. dr hab. inz. Jerzy Girtler,
prof. dr hab. inz. Andrzej Balcerski.

Podczas Sympozjum oferty handlowe przedstawili sponsorzy, firmy:

MAN Diesel,

Briel & Kjeer
HYDAC INTERNATIONAL

Enamor Ltd.

Ponadto, uczestnicy Sympozjum mieli okazje zapoznaé si¢ z symulatorem strzelan
rakietowych 1 artyleryjskich oraz zwiedzi¢ okrgt podwodny typu Kobben i fregatg
rakietowg ORP General Tadeusz Kosciuszko.

Organizatorem XXXI Sympozjum Sitowni Okr¢towych w roku 2010 bedzie Katedra
Sitowni Okrgtowych Wydzialu Oceanotechniki 1 Okrgtownictwa Politechniki
Gdanskie;.
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