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Rozdzial 1
POSTANOWIENIA OGOLNE

§ 1.

Przedmiot i zakres wytycznych

Wytyczne wprowadzaja ogolne zasady projektowania sposobow ostrzegania
i wygrodzenia miejsca robdt prowadzonych na torze zamknietym przy prowadzeniu ruchu
pojazddw kolejowych po torze czynnym z predkoscig V = 100 km/h.

Wytyczne powinny byC stosowane na liniach kolejowych zarzadzanych przez PKP
Polskie Linie Kolejowe S.A na ktdrych predkos¢ rozktadowa wynosi V = 100 km/h.

Wytyczne majg zastosowanie do robét utrzymaniowych, modernizacyjnych
| inwestycyjnych realizowanych przez wszystkich Wykonawcow.

Prowadzenie robdt przy predkosci pojazdéw kolejowych po torze czynnym V = 100 km/h

wymaga spetnienia nizej wymienionych warunkow:

1) przeprowadzenia analizy zasadno$ci wyboru sposobu zabezpieczenia miejsca robot
zgodnie z § 9 Wytycznych;

2) opracowana technologia robé6t pozwala na jazde po torze czynnym z V=100km/h.

3) opracowania projektu zabezpieczenia miejsca robot.

Prowadzenie robot przy predkosci pojazddw kolejowych po torze czynnym V = 100 km/h
wymaga opracowania Projektu Zabezpieczenia Miejsca Robot.

Projekt Zabezpieczenia Miejsca Robot, ktéry nalezy zatgczyé do Regulaminu
tymczasowego prowadzenia ruchu w czasie wykonywania robot, sporzadza Wykonawca
realizujgcy roboty utrzymaniowe, modernizacyjne i inwestycyjne. Kazdy projekt
zabezpieczenia miejsca roboét podlega uzgodnieniu przez Inwestora.

Projekt Zabezpieczenia Miejsca Robot powinien uwzglednia¢ ponizsze kryteria:

1} rodzaj prowadzonych robot;

2) dtugos$¢ odcinka robot;

3) warunki miejscowe (szlak, stacja, tuk, przekop itp.);

4} sposéb ostrzegania;

5) sposob wygrodzenia miejsca robot;

6) predkos¢ obok miejsca robét;

7) technologie prowadzenia robot.

Zamawiajgcy po spetnieniu warunkdw pkt. 4 ma obowigzek na etapie zlecania projektow
wstepnych i budowlanych na roboty dokona¢ niezbednych zapiséw w Opisie Przedmiotu
Zamowienia, w Programie Funkcjonalno — Uzytkowym, SIWZ lub w Regulaminach

obowigzujacych w PKP Polskich Liniach Kolejowych S.A. w zakresie wyboru
Wykonawcow na opracowanie Projektu Zabezpieczenia Miejsca Robét.

Dopuszcza sig krotkotrwate okresy prowadzenia ruchu pojazdéw  kolejowych
z predkosciami mniejszymi niz V < 100 km/h wynikajace z technologii robot co powinno
by¢ uwzglednione w Projekcie Zabezpieczenia Migjsca Robét.

4
stan na dzieA 31 sierpnia 2010 r


http://www.cvisiontech.com

10.

11.

12.

9.

PKP POLSKIE LINIE KOLEJOWE S.A.

Whytyczne przewidujg nizej wymienione systemy ostrzegania:
1) reczne systemy ostrzegania (RSQO);
2) techniczne systemy ostrzegania:
a. automatyczne systemy ostrzegania (ASO);
b. pétautomatyczne systemy ostrzegania (PSO);
c. systemy ostrzegania na maszynach roboczych (SOM),
oraz wygrodzenie stref niebezpiecznych (WSN).
Dopuszcza sig tgczenie poszczegdinych systemow.

Na stacjach i rownolegtych odcinkach linii tworzgcych wieiotorowe ukitady dopuszcza sie
prowadzenie ruchu pojazddéw kolejowych z V 2 100 km/h tylko po jednym torze
sgsiednim w czasie wykonywania prac w torach wewnetrznych.

Zabrania si¢ w czasie prowadzenia robot przejazdu pojazdu kolejowego po torze
czynnym z przekroczong skrajnig poziomag taboru. W wyjatkowych przypadkach
dopuszcza sig przejazd pojazdu kolejowego z przekroczong skrajnig poziomg taboru na
warunkach okreslonych w telegramie wg adresu Nr 4.

§ 2.

Podstawowe definicje i okreslenia
Reczny system ostrzegania (RSO) - system ostrzegania przy uzyciu przyborow
sygnatowych podawanych przez sygnalistow.
Automatyczny system ostrzegania (ASO) — system uruchamiany automatycznie przez
zblizajacy sie pojazd szynowy po torze czynnym do migjsca robot.
Potautomatyczny System Ostrzegania (PSO) — system ostrzegania $wietiny i dzwiekowy
uruchamiany przez wyznaczonego pracownika.
System ostrzegania na maszynach roboczych (SOM) — urzadzenia dzwiekowe i $wietine
na state zamontowane na maszynach roboczych, uruchamiane w sposéb
potautomatyczny lub automatyczny.
Wygrodzenie stref niebezpiecznych (WSN) — sposéb ustawienia urzadzen
zabezpieczajacych uniemozliwiajgcych wejscie osoéb do strefy zagrozenia.
Urzadzenia zabezpieczajgce przed wejsciem do strefy zagrozenia — state lub przenosne
elementy wygrodzenia, bariery itp. uniemozliwiajace znalezienie sie osob w strefie
niebezpieczne;.
Roboty stacjonarne — roboty wykonywane przez caty czas trwania zamknigcia toru w te;j
samej lokalizacji.
Roboty ruchome - roboty wykonywane przez caly czas trwania zamknigcia toru ze
zmiang lokalizacji robot.
Wykonawca robot — osoba prawna lub fizyczna, ktéra wykonuje prace w obrebie torow.

10.Tor roboczy — tor zamknigty, na kiérym wykonywane sg prace utrzymaniowe,

i

modernizacyjne lub inwestycyjne.

Strefa bezpieczeristwa — przestrzen gdzie moze przebywaé pracownik w czasie przejazdu
pojazdu kolejowego po torze czynnym.

stan na dzien 31 sieronia 2010 r-
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12.Strefa zagrozenia — odlegtos¢ od osi toru czynnego, gdzie nie powinien znajdowaé sie
pracownik w czasie przejazdu pojazdu kolejowego.

13.0pis Przedmiotu Zamowienia (OPZ) — dokument bedacy czescig dokumentdw
przetargowych opisujacy cele, zatozenia, efekty i zakres opracowania oczekiwany przez
Zamawiajgcego.

14. Specyfikacja Istotnych Warunkéw Zaméwienia (SIWZ) — specyfikacja istotnych warunkow
zamOwienia zgodnie z Ustawg z dnia 29.01.2004 r. Prawo Zamoéwieri Publicznych
(tekst jedn. Dz.U. z 2010 Nr 113, poz.759).

15. Program Funkcjonalno — Uzytkowy — zakres opracowania zawarty w Rozporzadzeniu
Ministra Infrastruktury z dnia 02.09.2004 r. w sprawie szczegdtowego zakresu i formy
dokumentacji projektowej, specyfikacji technicznych wykonania i odbioru robét
budowlanych oraz programu funkcjonalno — uzytkowego (Dz.U. z 2004 Nr 202, poz. 2072
z pézn. zm.).

16.0dcinek zblizania — odlegtos¢ od miejsca potautomatycznego lub automatycznego
uruchomienia systemu ostrzegania do poczatku miejsca robot.

17.Czas ewakuacji — czas potrzebny na opuszczenie bez pospiechu strefy zagrozenia.

18.Czas bezpieczenstwa — czas ewakuacji osob ze strefy zagrozenia wraz z dodatkiem
bezpieczenstwa.

19. Dodatek bezpieczenstwa — dodatkowy czas doliczany do czasu ewakuagji i przeznaczony
na ewentualne przekazanie dalej sygnatow ostrzegawczych.

20. Ostrzeganie — sposob informowania pracownikéw o zblizaniu sie pociagu do miejsca
robot.

21. Zabezpieczenie — sposob ostonigcia miejsca robot uniemozliwiajacy wejscie pracownika
na tor czynny.

22.Zarzadca infrastruktury — podmiot wykonujacy dziatalno$é polegajaca na zarzadzaniu
infrastrukturg kolejowa na zasadach okre$lonych w Ustawie o transporcie kolejowym
(tekst jedn. Dz.U. z 2007 Nr 16, poz.94 z pézn. zm.).

23. Zamawiajacy — jednostki lub komorki PKP Polskie Linie Kolejowe S.A.

24.Roboty — prace utrzymaniowe, modernizacyjne lub inwestycyjne wykonywane
na infrastrukturze zarzgdzanej przez PKP Polskie Linie Kolejowe S.A.

25.Warunki Techniczne Id-1 (D-1) — Warunki Techniczne utrzymania nawierzchni na liniach
kolejowych.

26. Instrukcja le-1 (E-1) — Instrukcja sygnalizacji.
27.PUN — pociag do kompleksowej wymiany nawierzchni.

28.AHM - pocigg do naprawy podtorza.

stan na dzief 31 sierpnia 2010 r.
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Rozdzial 2
ZASADY ZABEZPIECZENIA MIEJSCA ROBOT

3.
Zabezpieczen§ie miejsca robét
1. Sposoéb zabezpieczenia miejsca robot:
1} miejsce robdt osygnalizowaé zgodnie z Instrukcjg le-1;
2) wielkos¢ ograniczenia predko$ci obok miejsca robét | stref zagrozenia przedstawia
tabela nr 1.

Wielkos¢ ograniczenia predko$ci obok miejsca roboét i stref zagrozenia - Tabela nr 1.
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2. Roboty wykonywane wysokowydajnymi maszynami torowymi:

1) miejsce robot osygnalizowaé zgodnie z Instrukcjg le-1;

2) wielkos¢ ograniczenia predkosci obok miejsca robdt i stref zagroZenia przedstawia

tabela nr 2.

Wielkos¢ ograniczenia predko$ci obok miejsca robot i stref zagroZenia - Tabela nr 2.
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W czasie montazu lub demontazu maszyny w torze roboczym, moze by¢ wprowadzone
ograniczenie predko$ci o warto$ci mniejszej niz podane w tabeli nr 2. Wielko$¢ predkosci
ustala sig indywidualnie zaleznie od warunkéw miejscowych.

W czasie pracy maszyny roboczej drzwi operatora od strony toru czynnego powinny byé
zablokowane.

Uwaga " Dopuszcza sig ustalenie strefy zagrozenia 1,9 m pod warunkiem wykluczenia mozliwosci
przebywania pracownikéw pomigdzy wygrodzeniem a oczyszczarka.

§ 4.
Zabezpieczenie obok miejsca robét w czasie prowadzenia prac w kolejowych tunelach
liniowych dwutorowych

Przy robotach prowadzonych w tunelach dwutorowych zawsze powinien byé opracowany
Projekt Zabezpieczenia Miejsca Robét bez wzgledu na rodzaj wykonywanych prac.

Projekt powinien uwzgledniaé:

1} technologie robot;

2) oswietlenie miejsca robdt;

3) sposob zabezpieczenia miejsca robdét;

4) sposéb ostrzegania,

5) ustalenie drog ewakuaciji;

6) inne warunki miejscowe.

§5.
Zabezpieczenie obok miejsca robét w czasie prowadzenia prac w peronach

W czasie prowadzenia prac w peronach bez wzgledu na rodzaj prac i szeroko$é
migdzytorza nalezy po torze czynnym prowadzi¢ ruch pojazddw kolejowych z V = 100 km/h
z wygrodzeniem migdzytorza uniemozliwiajgcego wejscie pracownikom na tor czynny.
W zaleznoéci od warunkéw miejscowych mozna stosowa¢ dodatkowe sposoby ostrzegania.

§ 6.
Zabezpieczenie obok miejsca robét w czasie prowadzenia prac na kolejowych
obiektach inzynieryjnych z wyfaczeniem kolejowych tuneli liniowych

1. Roboty utrzymaniowe.

Roboty utrzymaniowe na kolejowych obiektach inzynieryjnych bez wzgledu na rodzaj robét,
nalezy prowadzi¢ z uwzglednieniem utrzymania zaktadanych predko$ci pojazdéw kolejowych
po torze czynnym zgodnie z § 3 tabela nr 1.

2. Przebudowa obiektow.

Przy przebudowie kolejowych obiektéw inZynieryjnych na etapie zlecania projektéow
budowlanych w materiatach przetargowych nalezy szczegdtowo opisaé wymagania
Zamawiajgcego w zakresie predkosci pojazdéw kolejowych po torze czynnym w czasie
prowadzenia robét, sposobu zabezpieczenia miejsca robét oraz technologii prowadzenia

stan na dzien 31 sierpnia 2010 .
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robot tak, aby do minimum skréci¢ czas trwania ograniczen predko$ci pojazdéw kolejowych
po torze czynnym, ponizej 100 km/h.

Podczas opracowywania dokumentacji projektowej nalezy w pierwszej kolejnosci uwzglednié¢
posiadane przez PKP Polskie Linie Kolejowe S.A. konstrukcje tymczasowe dla V = 100 km/h.

Rozdziat 3
OGOLNE ZALOZENIA DO SPORZADZENIA PROJEKTU ZABEZPIECZENIA MIEJSCA
ROBOT

§7.

Systemy zabezpieczenia miejsca rob6t
Wytyczne wprowadzajg pieé sposobdw zabezpieczenia miejsca robét:

1} zamknigcie toru sagsiedniego - najbezpieczniejszy system zabezpieczenia, ktéry
mozna zastosowac¢ tylko tam, gdzie mozliwe jest catkowite wstrzymanie ruchu
pojazdéw kolejowych na czas prowadzenia robot:

2) wygrodzenie miedzytorza;

3) automatyczne systemy ostrzegania — sg to systemy ostrzegania uruchamiane
automatycznie przez pojazd szynowy zblizajacy sie do miejsca rob6t po torze
czynnym lub pétautomatyczne uruchamiane przez operatora (sygnaliste) recznie.
Transmisja sygnatu aktywujgcego ostrzeganie realizowana jest drogg kablowa iub
radiowg. DiugoS¢ odcinka zblizania, powinna gwarantowaé czas ewakuacii
z najbardziej odlegtych lokalizacji wraz z dodatkowym czasem bezpieczenstwa.
Rozstawienie nadajnikow i ich miejsca lokalizacji okre$lone sg w Projekcie
zabezpieczenia miejsca robot;

4) ostrzeganie na maszynach roboczych — sa to nadajniki sygnatdéw optycznych
I akustycznych, zainstalowane konstrukcyjnie lub dodatkowo na maszynach
roboczych, ostrzegajgce pracownikbw wykonujgcych roboty. Taki system
ostrzegawczy moze byC zalaczany poétautomatycznie przez wyznaczonego
pracownika lub automatycznie;

5) W przypadkach gdy zastosowanie, wymienionych w pkt. 1 + 4, sposobdw
zabezpieczenia miejsca robot jest niemozZliwe lub niezasadne, stosujemy
osygnalizowanie zgodne z postanowieniami zawartymi w Instrukcji sygnalizacji le-1
(E-1} oraz sygnaliste i stosowne ograniczenia predkosci biegu pociggéw po torze
czynnym, zgodnie z postanowieniami zawartymi w Warunkach technicznych
utrzymania nawierzchni na liniach kolejowych Id-1 (D-1).

10
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§8.

Algorytm wyboru sposobu zabezpieczenie miejsca robét

Wybor sposobu zabezpieczenia przeprowadza si¢ wedtug ponizszego schematu:

Technologia robdt

Czy zachodzi
koniecznosé
zabezpieczenia
toru
sgsiedniego

Realizacja robdt bez
ograniczen po torze
sgsiednim

Czy jest moiliwe
wygrodzenie
miedzytorza

Czy istnieje

mozliwosé
zamkniecia toru

sgsiedniego

NIE

zastosowania

systemuwg § 9

TAK

Zasadnosc

wybranego

i

Uzasadnienie

Czy jest mozliwe

zastosowanie ASO,
RSO wzdiuz toru

sgsiedniego lub/oraz
z ostrzeganiem na

maszynach

NIE

Zasadnost
zastosowania
wybranego
systemu wg §9

I

Realizacja robét przy
zamknigtym torze obok
miejsca robot

Zastosowanie
wygrodzenia

Roboty realizowane przy
wygrodzeniu migdzytorza

TAK

Uzasadnienie

Roboty realizowane przy
zastosowaniu systemu

H

Roboty realizowane zgodnie

z |d-1 (D-1)
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§ 9.

Ocena zasadnosci wybranego systemu zabezpieczenia
Zasadno$¢ wybranego systemu zabezpieczenia ustala sie wg ponizszej zasady:

Czas trwania budowy jest to warto$¢ wynikajaca z liczby pracownikéw wykonujacych roboty
w czasie trwania zamkniegcia toru pomnozona przez dni robocze.

Naktad na przygotowanie zabezpieczenia jest to warto$¢ wynikajaca z liczby pracownikéw
pracujgcych przy zainstalowaniu i demontazu urzadzeh zabezpieczenia miejsca robét
pomnozona przez dni robocze.

Zasadno$¢ wybranego systemu zabezpieczenia oblicza sie wg wzoru:;

Zasadno$¢ — Naktad czasu na przygotowanie zabezpieczenia
wariantu Czas trwania budowy

Jezeli wskaznik zasadnoéci wariantu jest wiekszy od " nalezy odstapi¢ od zastosowania
rozpatrywanego systemu.

W przypadkach szczegéinych, gdzie wiw wskaznik jest wyzszy od /s decyzje o zastosowaniu
systemu ostrzegania |ub/i zabezpieczenia podejmuje Czlonek Zarzadu.

10.
Wymagania konstru§kcyjne dla wygrodzenia
Ustala si¢ minimalne wymagania dla konstrukcji wygrodzenia:
1) minimaina wysoko$¢ wygrodzenia mierzona od powierzchni tocznej gtéwki szyny
0,75 m;
2) max ugiecie elementow wygrodzenia przy obcigzeniu bocznym 0,3 kN — 50 mm;
3) dlugosc barierek — 1,8+ 3,0 m;
4) oznakowanie elementéw wygrodzenia — naprzemienne pasy czerwono — biate
nachylone pod katem 45° (wg PN — I1SO — 38641);

5) wygrodzenie musi spetnia¢ ochrone przeciw poraZzeniowa na liniach
zelektryfikowanych;

6) mocowanie wygrodzenia do szyny toru czynnego;
7) powinno umozliwia¢ zamontowanie sygnalizatoréw akustycznych i optycznych;

8) powinno by¢ zainstalowane w minimalnej odlegtosci podanej tabeli 1 lub 2 (w kolumnie
pt.. strefa zagrozenia przy wygrodzeniu).

§ 11.
Ogdlne zasady ustalania poziomu ostrzegawczych sygnatéw akustycznych
1. Odgtosy pracy maszyn na torowisku.

Percepcja akustycznych sygnatow ostrzegawczych, zaleze¢ bedzie od poziomu natezenia
dzwiekdéw zakfécajgcych Dm na stanowiskach pracy. Bezposrednio przy maszynach
roboczych, dzwigki inne niz te pochodzace od nadajnikéw sygnatéw ostrzegawczych,
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nazywane sg — poziomem obszaru sgsiedniego. W tabeli 3 podano przyktadowe wielkosci
poziomu hatasu wytwarzanego przez maszyny. Rzeczywiste dane powinny byé pobrane
z Dokumentacji Techniczno-Ruchowej maszyny. Nalezy réwniez zwrécié uwage, Ze przy
pracach maszyn typu PUN, AHM rozprzestrzenianie sie dzwieku wzdtuz maszyn jest
nieregularne.

Przyktady poziomu dzwieku akustycznego zaktéceniowego Dy.

Tabela nr 3
Urzadzenie/Maszyna do budowy toréw | Dy, dB(A)
Spychacz 29 57
Zakretarka 87
Maszyna do czyszczenia podsypki RM 80 105
Podbijarka rozjazdow (08-475 Unimat 4S 97
Paodbijarka 08-275 2ZW 100
Profilarka taw torowiska FRM 62 102
Pociag do przebudowy SUM 314 105
Pociag towarowy ( w odlegtoéci 3m ) > 95

W przypadku prowadzenia robdt bez udziatu maszyn i sprzetu poziom dzwieku akustycznego
Dm wynosi < 75 dB.

2. Akustyczny nadajnik sygnatu ostrzegawczego.

Dla akustycznych nadajnikéw ustala sig poziom dzwigku akustycznego ostrzegawczego
Dso,1m mierzony w odlegto$ci 1 m od nadajnika w osi emisji sygnatu. Wielko§é Dso,1m jest
niezbedna do zaprojektowania rozstawu nadajnikéw.

3. Rozchodzenie sie dzwiekow.
Przy projektowaniu wielkoSci sygnatu akustycznego nalezy uwzglednié rozchodzenie sie

sygnatu.  Przyjeto, 2e intensywnos¢ diZwieku zmniejsza sie  proporcjonalnie
z kwadratem odlegtosci i oblicza sie wg wzoru:

D2=D1—2Oxlog(r2/r1 )WdB

r. — odleglos¢ od nadajnika gdzie odbierany jest sygnat ostrzegawczy przez
pracownika;

ry — odlegto§¢ 1 m od nadajnika (Dn,1m );

D — poziom dzwigku akustycznego w odlegfo$ci r;

D — poziom dzwigku akustycznego w odlegto$ci r, od nadajnika.

Generalnie mozna przyjaé, ze poziom dzwigku spada przy podwojeniu odlegiosci
0 6 dB.

Réznica pomigdzy poziomem dzwigku akustycznego sygnatu ostrzegawczego Dso ha
stanowisku pracy, a poziomem dzwigku zaktéceniowego Dy, nazywa sie poziomem dzwieku
wolnego od szumu zakféceniowego Sz,

Na kazdym stanowisku roboczym musi by¢ spetniony warunek:

Dso-Dy23+15dB
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§12.
Zasady projektowania rozmieszczenia nadajnikéw ostrzegawczych

1. Rozmieszczenie nadajnikéw na zewnatrz toru czynnego i na migdzytorzu.

Przez rozmieszczenie nadajnikéw sygnatu ostrzegawczego powinno sie osiggnad
ostrzeganie osob zagrozonych przebywajgcych w torze roboczym i miedzytorzu.

Warunek:

Dsomin = Dm + 3 dB
musi by¢ spetniony przy niekorzystnym oddaleniu pracownika na odiegto$¢ r, od nadajnika.
Dopuszczalne odstepy ustawienia nadajnika oblicza sie wg ponizszych wzoréw:

Dsomin = Dm + 3 = Dy ym— 20 - log (r2/r4)

m=1m

F=a’+b*=a’+ (e -1)

e - odstep wszystkich nadajnikow sygnatu ostrzegawczego od osi toru roboczego;

a — potowa odstepu miedzy nadajnikami;

b — odstep nadajnika od osi toru pomniejszona o 1 m.

Obliczenie maksymalnie dopuszczalnych odlegtosci miedzy nadajnikami:

2a = 25410 1 Prom P _ (o _qy2

Ze wzgledu na nieprzewidywalne oddzialywanie warunkéw atmosferycznych szczegdlnie
wiatru zaleca si¢ ograniczy¢ odstgpy 2a przy nadajnikach sygnatu ostrzegawczego
z Dy,1m < 115 dB na maksymalnie 30 m i przy Dy,1m 2 115 dB na 40m.

Rysunek 1 Rozmieszczenie nadajnikdw przy torze czynnym

Dsomin = Dy + 3dB Tor roboczy

—— Maszyna budowlana Dy, 7

r
P4

el - = — =

e A b=e-1
czynny tor sasiedni
g; _____ A e a_._ _
yDy __1m ' nadajnik sygnatu ostrzegawczego
d g
i 2a It 2a
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Rysunek 2 Rozmieszczenie nadajnikéw na miedzytorzu

e=———x! Maszyna budowlana Dy,

Dsomin= Dm + 3dB Tor roboczy

b=e-1

\
e

nadajnik sygnatu ostrzegawczego

2a 2a

czynny tor sasiedni " >

2. Ogdine zasady rozmieszczania nadajnikéw na maszynach roboczych

Najwiekszg skutecznos¢é dziatania oraz maksymalng funkcjonalno$é i ekonomicznosé
wykorzystania nadajnikow sygnatdéw ostrzegawczych, mozna osiggnaé umieszczajac je
bezposrednio na maszynach roboczych, tzn. w bezposredniej bliskosci stanowiska pracy.
Warunek Dso min = Dm + 3 dB mozna osiggnac przy zastosowaniu dostepnych sterowanych
drogag radiowg nadajnikow sygnatu ostrzegawczego. Warunkiem sa stanowiska oznakowane
do rozmieszczenia nadajnikbw sygnatu ostrzegawczego na maszynach; w sposob celowy
w najgtosniejszym miejscu, ewentualnie obok najgto$niejszego stanowiska pracy.

Miejsce usytuowania nadajnikow moze by¢ wskazane przez producenta maszyny (nadajnik
moze by¢ zainstalowany na stale), a w przypadku braku takiego oznakowania lub
wyposazenia, nalezy przeprowadzi¢ dla danej maszyny badania poziomu dzwigku i wskazaé
miejsce zabudowy nadajnikow.

§ 13.

Wymagania dla sygnatéw swietlnych dla ostrzegawczych sygnatéw $wietinych

Ostrzegawcze sygnaty Swietlne powinny spemiac nastepujgce warunki:

1.

Kolor sygnatu swietlnego - pomaranczowy migajacy,

2. Sygnaty powinny by¢ widoczne z kazdego miejsca prowadzenia robot,
3.
4

. Projekt Zabezpieczenia Miejsca Robét powinien wskazywaé lokalizacje, ilo§é

Widzialnos¢ sygnatow powinna uwzglednia¢ warunki niedostatecznej widzialnosci,

i rozmieszczenie sygnalizatoréw $wietinych.
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§ 14.
Zasady ustalania dfugosci odcinkéw zblizania
1. Odcinek zblizania

Diugo$¢ odcinka zblizania zalezy od maksymalnej predkosci pojazdoéw kolejowych
i wielkosci ograniczenia obok miejsca robdt z uwzglednieniem wymaganego czasu
bezpieczenstwa.

Poczgtkiem odcinka zblizania jest $ci$le ustalone miejsce w torze kolejowym, w ktérym

zainstalowany jest czujnik zafgczajgcy ostrzeganie w trybie automatycznym lub pojazd musi
by¢ zidentyfikowany przez operatora sterujgcego systemem w trybie potautomatycznym.

Diugos€ odcinkow zblizania okresla tabelanr4i 5.

Do projektowania parametrow systemu ostrzegania, przyjmujemy najwieksze wartosci
obowigzujacej predkosci rozktadowej po sgsiednim torze czynnym. W przypadku gdy ta
wartosc predkosci nie jest uwzgledniona w tabeli 4 lub 5, do obliczen przyjmujemy najblizszg
wartos¢ wigksza.

2. Czas bezpieczenstwa

Czas bezpieczenstwa jest to czas przejazdu pojazdu kolejowego przez odcinek zblizania.
Czas bezpieczenstwa zaokrggla sie w gore do liczby podzielnej przez 5.

3. Dodatek bezpieczenstwa

Dodatek bezpieczenstwa wynosi zazwyczaj 15 sekund.

Minimalny czas dodatku bezpieczenstwa wynosi 10 sekund.

4. Czas ewakuacji
Czas ewakuacji jest ustalany indywidualnie na etapie Projektu Zabezpieczenia Miejsca
Robét.
1) Czas ewakuacji jest uzalezniony od wielu czynnikow, np.:
a) rodzaju stosowanych maszyn, urzadzen;
b) ilosci 0séb obstugujacych stosowane maszyny, urzadzenia;
¢) stanu pogody;
d) miejscowych warunkéw terenowych;
e) dtugosci czasu pracy wptywajgca na zmeczenie pracownikow;
f) zmian w organizacji pracy;
g) odlegtosci od strefy bezpieczenstwa.
2) W czasie rob6t wykonawca zobowigzany jest kazdorazowo sprawdzié czas
ewakuacji, np.
a) przy zmianach metod pracy;
b) przy dodatkowo zastosowanych maszynach lub urzgdzeniach.

Przy zabezpieczeniu przez automatyczne systemy ostrzegajace czas ewakuacji moze
wynosi¢ do 30 sekund.
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Diugosci odcinka zblizania bez ograniczenia predkosci w torze czynnym (w metrach)

Tabela nr 4
Predkosé ~ | i ' *
rozktadowa po torze 250 200 ‘ 180 160 140 120 | 100
czynnym km/h i |
Czas ]
bezpieczenstwa [s] Diugosé odeinka zblizania w metrach
Ak =TON | 700 | 560 | 500 | 4506 300 | 340 | 280
15 " 1050 | 840 | 750 670 | 590 | 500 | 420
20 | 13% | 1120 | 1000 | 890 i 780 670 [ 560 |
[~ 95 1740 1390 1250 | 1120 | 980 | 840 | 700
30 ' 2000 | 1670 | 1500 1340 | 1970 | 1600 | 840 |
35 2440 | 1950 1750 1560 | 1370 | 1170 | 980
40 \ 2780 | 2230 | 2000 | 1780 1560 | 1340 | 1120
) , 2 | e e g Lo |
F 45 3130 2500 2260 | 2000 | 1750 | 1500 | 1250
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Diugosci odcinka zblizania z ograniczeniem predkosci w torze czynnym (w metrach)

Tabela nr 5
Ograniczenie Dtugos¢ odcinka zbiizania w metrach dla predkosci
predkosci Czas rozktadowej po torze czynnym
obok bezpieczenstwal
mieés.‘ia w sekundach | 554 200 160 140 120 | V
rono
A km/h km/h km/h km/h km/h  [km/h
10 420 390 390 370 340
15 630 640 640 570 500
2 203, 970 920 830 760 760
25 1320 1200 1060 960 840
Lot 30 1670 1480 1280 1150 1000
35 2020 1750 1500 1340 170
A 2220 2030 1720 1540 1340
45 2570 2310 1940 1730 1500
e 440 410 410 380 =
O
15 660 680 630 580 £
=
TR ol 1000 960 860 770 i
25 | 1380 1240 | 1080 | 970 g
120 ) £
30 1700 1520 1300 1160 i
N
35 2050 1800 1520 1360 §
= == Q
40 2260 2070 1740 1550 N
[»]
|l T ()]
45 2610 2350 1970 1750 =
10 460 440 430 390
15 690 720 650 590
i 1030 1000 870 780
25 1380 1280 1090 970
130 L
30 1730 1550 1320 1170
35 2080 1830 1540 1360
TR 2300 2110 1760 1560
45 2650 2390 1980 1750
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Ograniczenie Diugos¢ odcinka zblizania w metrach dla predkoéci
predkosci Czas rozktadowej po torze czynnym
oblok bezpieczenstwa
miejsca | wsekundach | 550 200 160 140 120 |V
dgofr:f,h km/h km/h kmm | kmh | kmm  |kmih
10 480 460 450
15 720 740 670
) 1060 | 1020 890
25 1410 1300 1110
140 -
30 1760 1570 1340
35 2110 1850 1560
40 2340 2130 1780
45 2690 2410 2000
[' Y AR T =
L 8
15 780 780 ==
- £
20 1120 1060 i
l gy
25 1470 1340 g
160 = - =
30 1820 1610 B
tm =1 =
35 2170 1890 i
8
40 2420 2170 3
O
45 2770 2450 3
[
T Lo 600
15 900
20 1240 =il
25 1590
200 P
30 1940 ;
35 | 2290 |
40 2580 1"
45 2930
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§ 15.
Postanowienia koncowe

Zastosowane systemy ostrzegania muszg posiada¢ niezbedne certyfikaty wynikajace
z przepisbw Krajowych i uzyskaé zgode Zarzadu PKP Polskie Linie Kolejowe S.A. na ich
stosowanie na torach zarzadzanych przez PKP Polskie Linie Kolejowe S A.

Nr ILK5-5101-2a/10

Opracowat:
Zespot powotany Decyzja nr 11/2009

Cztonka Zarzadu Dyrektora ds. utrzymania
infrastruktury PKP PLK S.A. z dnia 18 maja 2009r.
Nr telefonu: (22} 47-43-260
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