TECHNOLOGIA ROBOT
KOLEJOWYCH

1. Budowa toru

1. Metody budowy toru kolejowego o nawierzchni klasycznej
. Metoda przestowa
. Metoda bezprzestowa
- Metoda bezprzestowa zautomatyzowana
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Technologia robot w kolejnictwie

Budowa toru kolejowego o nawierzchni klasycznej
Budowa toru kolejowego o nawierzchni bezpodsypkowej
Konserwacja i utrzymanie nawierzchni
Diagnostyka i utrzymanie toru bezstykowego
Naprawy gtowne toru kolejowego
Technologie naprawy i wzmacniania podtorza
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Budowa nowych linii kolejowych

Projektowanie - wykonanie projektu budowlanego i wykonawczego
spelniajacego zalozone warunki uzytkowania i zgodnego z obowiazujacymi
przepisami (bez ,taryfy ulgowej”) i wymaganiami wiasciciela.

Budowa - realizacji nowego elementu infrastruktury na podstawie
wykonanego projektu. W wykonawstwie brane sa pod uwage obowiazujace
przepisy oraz aktualne wymagania techniczne i funkcjonalne wiasciciela.

Glownymi celami planowanej inwestycji kolejowej zwykle sa:

» zwiekszenie komfortu i skrécenie czasu podrozy,

» zwigkszenie konkurencyjnosci kolei (predkos¢ i punktualnosc),

* zwiekszenie bezpieczenstwa przewozu podréznych i tadunkoéw,
 zmniejszenie negatywnego wptywu prowadzonego ruchu kolejowego na
srodowisko naturalne,

» eliminacja barier architektonicznych dla os6b o ograniczonej zdolnosci
poruszania sie,

* dostosowanie przestarzalych elementéw infrastruktury do obowiazujacych
przepisdw, standardow technicznych oraz nowoczesnych technologii.



Etapy procesu budowlanege

1. Prace studialne:
opracowanie koncepcji programowo-przestrzennej,
analizy srodowiskowe, hydrologiczne, geotechniczne,
studium wykonalnosci,
wybor najkorzystniejszego rozwigzania technicznego i ekonomicznego,
pozyskanie decyzji sSrodowiskowych, wodnoprawnych i lokalizacyjnych.
2. Projekt techniczny budowlany i wykonawczy
budowlany w celu uzyskania pozwolenia na budowe,
wykonawczy w celu dostarczenia wszystkich informacji do budowy.
3. Przyjecie technologii robot
opracowanie organizacji rob6t i wybor niezbednych maszyn,
opracowanie harmonogramu robé6t z uwzglednieniem logicznego
nastepstwa poszczegolnych branz,
przyjecie schematu fazowania robo6t i zamknie¢ torowych.
4. Realizacja robot na budowie - prawidlowos¢ realizacji rob6t zgodnie z
projektem jest zapewniana przez nadzor inwestora oraz nadzor autorski
pelniony przez projektanta.
5. Odbiory robét i przekazanie obiektow do eksploatacji



Podstawa prawna

1. Prawo Budowlane
Dz.U. 1974 Nr 89 poz. 414 z dnia 7 lipca 1994 r. ze zmianami (2013 r.)
Decyzja o pozwoleniu na budowe (PnB).
2. Ustawa o transporcie kolejowym
Dz.U. 2003 Nr 86 poz. 789 z dnia 28 marca 2003 r. ze zmianami (2013 r.)
Decyzja o ustaleniu lokalizagcji linii kolejowej (ULLK).
3. Ustawa o planowaniu i zagospodarowaniu przestrzennym
Dz.U. 2003 Nr 80 poz. 717 z dnia 27 marca 2003 r. ze zmianami (2012 r.)
Decyzja o ustaleniu lokalizacji inwestycji celu publicznego (ULICP).
4. Prawo geodezyjne i kartograficzne
Dz.U. 1989 Nr 30 poz. 163 z dnia 17 maja 1989 r. ze zmianami (2014 r.)
Decyzja o podziale nieruchomosci.
5. Prawo Wodne
Dz.U. 2001 Nr 115 poz. 1229 z dnia 18 lipca 2001 r. ze zmianami (2014 r.)
Decyzja o pozwoleniu wodnoprawnym.
6. Ustawa o udostepnianiu informacji o Srodowisku i jego ochronie, udziale
spoleczenistwa w ochronie sSrodowiska oraz o ocenach oddzialywania na
srodowisko
Dz.U. 2008 Nr 199 poz. 1227 z dnia 3 pazdz. 2008 r. ze zmianami (2014 r.)
Decyzja o sSrodowiskowych uwarunkowaniach.
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KolejnoS¢ robot przy budowie |

1. Roboty przygotowawcze:
organizacja sktadéw materialow, drog technologicznych i zaplecza budowy,
geodezyjne wytyczenie osi trasy i zakresu rob6t ziemnych,
wycinka drzew i roboty wyburzeniowe,
rozwiazanie kolizji z sieciami istniejacymi (przebudowy i likwidacje).
2. Roboty ziemne (wykopy, nasypy i ich zabezpieczenie, ew. stabilizacja)
3. Elementy odwodnienia torowiska
4. Obiekty inzynierskie (mosty, wiadukty, przepusty etc.) i budowlane
(perony, budynki etc.)
5. Instalacje sanitarne i sieci wod.-kan.
6. Roboty nawierzchniowe w torze
7. Roboty trakcyjne (konstrukcje wsporcze, przewody jezdne i uszynienie)
8. Roboty drogowe (budowa drég réwnoleglych, przebudowa istniejacych)
9. Ekrany akustyczne
10. Sieci elektroenergetyczne, teletechniczne, srk i in.
11. Roboty wykonczeniowe (mata architektura etc.)



Odchytki do-

L.p. Wyszczegolnienie Sposob kontroli puszczalne
1 2 3 4 5
1 | Polozenie osi podtorza Pomiar na wszystkich za- | w planie £ 10 cm
(osnowa budowlano - mon- | tamaniach pionowych i w profilu £ 1 cm
tazowa) poziomych oraz co 100 m
na prostych
2 | Polozenie roboczych punk- | Niwelatorem na calejdiu- |+ 5cm Repery powinny
tow wysokosciowych gosci odcinka co ok. 200 m byc zabezpie-
(sie¢ kwadratow) i obok czone przed
kazdego obiektu inZynier- zZniszczeniem w
skiego czasie robot i
oznaczone trwala
farba
3 |Wyznaczenie obiektow (w |Niwelatoremitasmana  |wplanie £ 10cm
tym rowniez odwodnien) | kazdym obiekcie w profilu + 1 cm
4 |Wyznaczenie nasypow i|Tasmaiszablonemzpo- |+10cm Krawedzie pod-
przekopow ziomnica, co najmniej w 10 staw nasypow i
miejscach na kazdym kilo- przypor oraz
metrze, w miejscach zmian zewnetrzne kra-
konstrukcyjnych, w miej- wedzie przeko-
sca.d?budzqcyd\wqtpi- pow powinny by¢
wosci oznaczone w
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Roboty odwodnieniowe







Wzmochienie podtorza

1. Instalacja elementéw wzmocnienia podtorza (geomaty, geokraty, geosiatki)
(najczesciej na skarpach przekopéw i nasypow lub pod warstwa niesortu)

|




Wzmocnhienie podtorza

2. Instalacja elementéw wzmocnienia podtorza (geokraty, geomembrany)
(najczesciej na skarpach przekopéw i nasypow lub pod warstwa niesortu)




Przygotowanie torowiska

1. Ukladanie geowl6kniny (separacja i drenaz)
(na gornej powierzchni torowiska)




Przygotowanie torowiska

2. Ukladanie nies_ortvlslf jako warstwy ochronnej (mrozoochronne;j)
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Kontrola parametrow

AST:ADO e 8g g o S o . Przykladowe
" / krzywe graniczne
- Vi dobrego
o Bl e o | s e // ..... "o P OO O O N © UZiarnienia
: ® // 3
E W e ET
£ o e =
£ 3 - — Minimalne wartos$ci modulu
. D - odksztalcenia gruntu E_  [MPa]
s mierzone na torowisku.
:. " e w©= o3 3 ~ = oeeeegge-  Wartosci w nawiasach dotycza
] = = Y vl i } o linii modernizowanych.
Typ linii Predkosc viax Natezenie przewozow T [Tg/rok]
[km/h] T=25 10T<25 |35T<10 T<3
P250 200 < v <250 | 120(80) | 120(80) | 120(80) |110(70)
P200. M200 160 < Ve < 200 | 120(80) | 120(70) | 110(60) |100 (55)
P160, M160 120 < vy < 160 | 120(70) | 110(60) | 100(50) | 90 (45)
P120.M120. T120 | gp<v,.. <120 | 110(60) | 100 (55 90 (45) | 80 (40)
P80, M80, T80, T40 Vo < 80 100 (50) 90 (45) 80 (40) | 80 (40) | #rédio: ID3, TSI




- stabilizator gruntu / recykler
(rozsypuje spoiwo, miesza z gruntem,
uktada, zageszcza)

Film 1


1K_6_Stabilizatory gruntu, rozsypywarki, ciągniki, traktory.mp4

Budowa nawierzchni

Budowa nawierzchni sklada sie z nastepujacych faz:

1. Uformowanie subwarstwy pryzmy podsypki

2. Ulozenie rusztu torowego (podktady, szyny, ztaczki, elementy przymocowania)
3. Balastowanie toru (zasypanie tluczniem)

4. Regulacja toru w planie i w profilu

5. Zageszczenie podsypki pod, pomiedzy i od czota podkladéw (podbijarka)

6. Oprofilowanie pryzmy podsypki (profilarka tlucznia)

7. Stabilizacja toru (dociazenie potaczone z wibracjq)

Metody niezautomatyzowane Metody zautomatyzowane
Budowa nowej nawierzchni Wymiana starej nawierzchni




Subwarstwa ttucznia

Wagony do transportu tlucznia z

mozliwoscia bocznego roztadunku -
budowanie subwarstwy tlucznia kiedy
doktadany jest drugi tor




Subwarstwa ttucznia

163.11 163.71

1. Transport tlucznia wzdtuz torowiska za pomoca spycharek i fadowarek.
2. Zageszczanie subwarstwy tlucznia walcami wibracyjnymi.



Uktadanie podktadow

163.71 163.11

4l

Metoda przestowa z
wykorzystaniem
dzwigu ukltadkowego

Metoda bezprzestowa
z wykorzystaniem
suwnic bramowych

Film 2 Film 3


1K_6_Stabilizatory gruntu, rozsypywarki, ciągniki, traktory.mp4
1K_6_Stabilizatory gruntu, rozsypywarki, ciągniki, traktory.mp4

Pociag do ciagtej budowy nawierzchni

TCM 60, TCMS80 (www.matisa.ch)
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Kolejnos¢ wykonywania robét:
1. Ciagnik wciaga na gasienicach pociag na torowisko pokryte subwarstwa ttucznia
2. Ukladanie nowych podkiadéw (suwnica bramowa dostarcza je z wagonow) -
predkos¢ do 16 podkladow /min.
3. Ukladanie przekladek podszynowych na podkiadach
4. Ukladanie elementéw przymocowan
(lapek sprezystych)
5. Ukladanie nowych szyn (system rolek
i sitownikow)
6. Zapinanie przymocowan (automat do Pandrol
Fastclip i Vossloh, inne manualnie)

Film 4



2K_1_Colas Rail Catenary Installation Paris-Strasbourg HSR Line.mp4
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Pociag do ciagtej budowy nawierzchni

Caterpillar guiding by the P1
operator
Machine guideline

spray-painted on the
ballast bed

Working cabin

Track laying unit, with
lateral displacement
option

Sposéb prowadzenia szyn przez ciggnik i nasuwanie
boczne za pomoca systemu rolek i sifownikow



Wagony do transportu rozjazdéw
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2K_1_Colas Rail Catenary Installation Paris-Strasbourg HSR Line.mp4

Elektrooporowe spawanie szyn



2K_1_Colas Rail Catenary Installation Paris-Strasbourg HSR Line.mp4

spawanie szyn

Towe

Tern



2K_1_Colas Rail Catenary Installation Paris-Strasbourg HSR Line.mp4

Szlifowanie styku szyn
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przymocowan

Zakretark




2

Budowa nawierzchni , nha boso

1. Przygotowanie
torowiska i
uksztaltowanie rowu
oraz budowa
systemu
odwodnienia




Budowa nawierzchni ,na boso”

“
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zenie nawierzchni metoda krotkich przeset i tymczasowe potaczenie
tubkowe szyn - na gotym torowisku, bez subwarstwy tlucznia
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2. Uio



Budowa nawierzchni ,na boeso”

3. Zasypywanie
toru ttuczniem i
stopniowe
podnoszenie
rusztu torowego za
pomoca podbijarki




