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1 POSTANOWIENIA OGOLNE
1.1 Cel publikacji

Celem tej publikacji jest rozpatrywanie kryteriow oraz wymagan dotyczacych projektowania, wy-
posazania, dziatania, prob i dokumentacji systemow pozycjonowania dynamicznego, w celu zapew-
nienia standardow bezpieczenistwa tych systemoéw co najmniej rownowaznych tym, ktore sg zalecane
przez IMO Circular MSC.1/Circ.1580.

W przypadku systemu pozycjonowania dynamicznego zgodnos¢ z wymaganiami tej Publikacji po-
winna by¢ udokumentowana za pomocg Dokumentu akceptacji weryfikacji pozycjonowania dynamicz-
nego (Dynamic Positioning Verification Acceptance Document (DPVAD)).

W przypadku gdy PRS zwalnia z ktoregokolwiek z wymagan tej Publikacji statek lub jednostke,
ktdra posiada wtasciwosci nowego typu, odpowiednie zapisy powinny znalez¢ si¢ w DPVAD.

W DPVAD nalezy rowniez zataczy¢ odpowiednie techniczne informacje dotyczace zatwierdzania
alternatywnych projektow i rozwigzan zastosowanych na zgodnos¢ z ktérymkolwiek postanowieniem
tej Publikaciji.

1.2 Zastosowanie

1.2.1 Wymagania tej Publikacji maja zastosowanie do statkow i jednostek zbudowanych w dniu 9
czerwca 2017 r. i po tej dacie.

1.2.2 Systemy pozycjonowania dynamicznego zainstalowane na statkach i jednostkach zbudowa-
nych w dniu 1 lipca 1994 r. i po tej dacie, ale przed 9 czerwca 2017 r., powinny spelnia¢ zalecenia
podane w Cyrkularzu IMO MSC./Circ.645 — Guidelines for Vessels with Dynamic Positioning Sys-
tems (Wytyczne dla statkow posiadajgcych system pozycjonowania dynamicznego), zalecane jest jed-
nak aby wymagania rozdziatu 3 Wymagania eksploatacyjne tej Publikacji stosowane byty odpowied-
nio do wszystkich nowych oraz istniejacych statkéw i jednostek.

1.2.3 Wymagania tej Publikacji obowigzuja dodatkowo do wymagan podanych w Przepisach PRS
klasyfikacji i budowy statkow morskich i powinny one by¢ stosowane w polagczeniu z odpowiednimi
czesciami WW. Przepisow.

1.2.4  Statki morskie i ruchome jednostki offshore posiadajace klase PRS, po stwierdzeniu zgodno-
$ci z wymaganiami podanymi w tej Publikacji moga otrzyma¢ dodatkowy znak klasy (DP1, DP2,
DP2+ lub DP3) w symbolu klasy.

1.3 Definicje

Okreslenia uzyte w tej Publikacji, jesli wyraznie nie podano inaczej, zostaty zdefiniowane ponize;j:

131 Wytyczne eksploatacyjne dotyczace okreslonych dziatan (Activity-
Specific Operating Guidelines (ASOG)) — wytyczne dotyczace uwarunkowan eksploat-
acyjnych, srodowiskowych i sprzetowych odnoszacych si¢ do miejsca oraz specyficznych dziatan.
(W przypadku operacji wiertniczych moga to by¢ Wytyczne eksploatacyjne dotyczace prowadzenia
odwiertu (Well-Specific Operating Guidelines (WSOG)).

132 Wytacznik szyn zbiorczych (Bus-tie breaker) - urzadzenie stuzace do
taczenia/roztaczania sekcji rozdzielnic (“closed bus-tie(s) — zamkniety sprzgg szyny" oznacza zata-
czony).

1.3.3 Armator (Company) - wiasciciel statku lub inna organizacja lub osoba, taka jak za-
rzadca, czarterujacy statek bez zalogi, ktora przyjmuje odpowiedzialnos¢ za eksploatacje statku od
jego wiasciciela i ktéra przyjmujac ta odpowiedzialno$¢ zgadza Sie przejaé wszystkie obowigzki
I odpowiedzialnosci wynikajace z postanowien Migdzynarodowego kodeksu zarzadzania bezpieczen-
stwem.



134 System komputerowy (Computer system) — system ztozony z co najmniej
jednego komputera i zwigzanego z nim oprzyrzadowania, oprogramowania oraz odpowiednich inter-
fejsow.

135 Analiza skutkd6w (Consequence analysis) — funkcja oprogramowania stuzaca
ciggtemu weryfikowaniu pozostawania statku w ustalonej pozycji, nawet po wystapieniu najgorszego
przypadku awarii.

136 Stanowisko sterowania dynamicznym pozycjonowaniem (Dynamic
Positioning control station (DP control station)) — stanowisko robocze przeznaczone do
wykonywania operacji DP, gdzie zainstalowano niezbedne zrodta informacji, takie jak wskazniki,
wyswietlacze, panele sygnalizacji alarmowej oraz systemy komunikacji wewngtrznej (obejmuje to:
stanowisko operatora sterowania dynamicznym pozycjonowaniem (DP) oraz niezaleznymi joystic-
kami DP, interfejs cztowiek-maszyna wymaganych systemow referencyjnych potozenia, rgczne ste-
rownice pednikow, systemy zmiany trybu, przyciski zatrzymania awaryjnego pednikéw, komunikato-
ry wewngtrzne).

137 Operowanie pozycjonowaniem dynamicznym (Dynamic Positio-
ning operation) — stosowanie systemu DP do automatycznego sterowania przy co najmniej
dwu stopniach swobody w ptaszczyznie poziome;j.

138 Dokument zatwierdzenia weryfikacji dynamicznego pozycjono-
wania (Dynamic Positioning Verification Acceptance Document
(DPVAD)) — dokument wystawiany przez PRS na statek posiadajacy system DP spelniajacy niniejsze
wymagania.

139 Statek dynamicznie pozycjonowany (Dynamically positioned ves-
sel (DP vessel)) — jednostka lub statek, ktory automatycznie utrzymuje swoja pozycje i/lub
kierunek (potozenie ustalone, potozenie wzglgedne lub okreslony tor) za pomocg urzadzenia napedo-
wo-sterowego. W przypadku znaku klasy DP2+, statek nieuszkodzony powinien by¢ w stanie utrzy-
mywac pozycje I kierunek bez udziatu naporu poprzecznego wytworzonego przez jednoczesne zasto-
sowanie pednikow i steréw. W przypadku znaku klasy DP2+, nap6r urzadzenia napedowo-sterowego
moze uwzglednia¢ sity napedu i sterowania (ster) jedynie w celu wsparcia rezerwowego (np. po utra-
cie jednej z grup redundancji).

1.3.10 System sterowania dynamicznym pozycjonowaniem (Dynamic
Positioning control system) — wszystkie komponenty i systemy sterowania, oprzyrzado-
wanie 1 oprogramowanie niezb¢dne do dynamicznego utrzymywania pozycji statku. System stero-
wania DP sktada si¢ z nastgpujacych elementow:

system komputerowy/system joystickdw;

system(y) czujnikow;

stanowiska sterowania oraz systemy wy$wietlania (konsole operatorow);

systemy referencyjne pozycji;

zwiazane okablowanie oraz tory kablowe;

sieci.

ol wiN -

1311 System dynamicznego pozycjonowania (System DP) (Dynamic
Positioning system) - pelna instalacja niezbedna do dynamicznego pozycjonowania statku,
sktadajgca sie z co najmniej nastepujacych podsystemaow:

.1 system energetyczny;

.2 system napedowo-Sterowy; oraz

.3 system sterowania DP.

1312 Awaria (Failure) — zdarzenie dotyczace komponentu lub systemu, powodujace jeden
lub oba z ponizszych skutkow:
.1 utrata funkcji komponentu lub systemu; i/lub



.2 pogorszenie funkcjonalnosci w stopniu znacznie zmniejszajgcym bezpieczenstwo statku, per-

sonelu lub ochrong srodowiska.

W przypadku statkdw, ktore spetniajg wymagania dotyczace znakow klasy DP2 oraz DP2+, pew-
nym wyjatkom bedzie podlegata definicja pojedynczej awarii. Zatopienie i pozar nie beda uwzgled-
nianie poza podstawowymi wymaganiami klasy. Awaria komponentdw statycznych, takich jak rury,
zawory reczne, kable, itp. moze nie by¢ uwzgledniana, jesli mozna udokumentowaé odpowiednig
pewnos$¢ dziatania pojedynczego komponentu, a dana czes¢ jest zabezpieczona przed uszkodzeniem
mechanicznym. Zastosowanie beda miaty szczeg6lne wymagania, jak podano w kolejnych rozdzia-
tach tej Publikacji. Szczegolnie w przypadku znaku klasy DP2+ awaria szerokiego zakresu kompo-
nentow statycznych bedzie uznawana za odpowiednie pojedyncze awarie.

1.3.13 Analiza rodzajow i skutkéw mozliwych awarii (Failure Modes
and Effects Analysis (FMEA)) — systematyczna analiza systemow i podsysteméw w takim
stopniu szczegotowosci, ktory identyfikuje potencjalne rodzaje awarii w odniesieniu do odpowiednie-
go poziomu subsystemu oraz ich skutki.

1314 Proby potwierdzajace FMEA (FMEA proving trials) — program préb
stuzacych weryfikacji FMEA.

1315 Ukryta awaria (Hidden failure) - awaria, ktéra nie jest widoczna natychmiast
dla personelu operacyjnego lub utrzymania i ktéra moze powodowac uruchomienie funkcji interwen-
cji, takiej jak funkcje zabezpieczajace w elektrowniach i rozdzielniach, wyposazeniu rezerwowym,
zasilanie rezerwowe lub reakcja na brak funkcjonalnosci lub dziatania.

1316 System joystickéw (Joystick system) — system ze scentralizowanym recz-
nym sterowaniem pozycja oraz reczng lub automatyczna kontrola kierunku.

1.3.17 Utrata pozycji i/lub kierunku (Loss of position and/or heading)
— oznacza ze pozycja i/lub kierunek statku znalazty si¢ poza zakresem ustalonym w odniesieniu do
prowadzenia dziatan DP.

1318 Utrzymywanie pozycji (Position keeping) oznacza utrzymywanie pozada-
nej pozycji i/lub kierunku lub toru w ramach normalnych operacji systemu sterowania i okre$lonych
warunkow srodowiskowych (takich jak wiatr, falowanie, prady morskie, itp.).

1319 System =zarzadzania zasilaniem (Power management system) -
system zapewniajacy ciagtos¢ zasilania elektrycznego we wszystkich warunkach eksploatacyjnych.

1.3.20 System energetyczny (Power system) - wszystkie komponenty i systemy
niezbedne do zasilania energia systemu DP. System energetyczny obejmuje co najmniej:

.1 silniki napedowe z niezbednymi systemami pomocniczymi, wiacznie z instalacjami rurocia-
gow, paliwa, chtodniczymi, smarowania wstepnego i smarowania, hydraulicznymi, podgrze-
wania oraz pneumatycznymi,

2 pradnice;

.3 rozdzielnice;

4 systemy rozdzielcze (okablowanie oraz tory kablowe);

5 zrodta zasilania, wiacznie z UPS; oraz

6 systemy zarzadzania moca, na ile to wlasciwe.

1.3.21 Redundancja — zdolno$¢ komponentu lub systemu do utrzymania lub przywracania
swoich funkcji po wystapieniu pojedynczej awarii. Redundancja moze by¢ uzyskana, na przyktad,
przez zainstalowanie zwielokrotnionych komponentow, systemdw lub alternatywnych srodkow stuza-
cych do wykonywania danej funkcji.

1322 Czas bezpiecznego zakonczenia operacji (Time to safely termi-
nate (operations)) — czas potrzebny w sytuacji awaryjnej do bezpiecznego zakonczenia operacji
statku DP.



1323 System napg¢dowo-sterowy (Thruster system) - wszystkie komponenty
oraz systemy niezbedne do zasilania systemu DP w celu uzyskania odpowiedniej sity i kierunku na-
poru. System napgdowo-Sterowy obejmuje:

.1 urzadzenia napedowo-sterowe (ster strumieniowy) z zespotami napedowymi oraz niezbednymi
systemami pomocniczymi, wiacznie z systemami rurociggéw, chtodniczymi, hydraulicznymi oraz
smarowymi, itp.;

.2 pedniki i stery gtowne, jesli sa sterowane przez system DP;

.3 system(y) sterowania urzadzeniami napedowo-sterowymi;

4 reczne urzadzenia Sterujgce urzadzen napedowo-sterowych; oraz

.5 zwigzane okablowanie i tory kablowe.

1324 Zatozenie projektowe dotyczace najgorszego przypadku awarii
(Worst-Case Failure Design Intent (WCFDI)) — okreslone minimum utrzymania zdol-
nosci systemu DP po wystapieniu najgorszego przypadku awarii. Zatozenie projektowe dotyczace
najgorszego przypadku awarii stuzy jako podstawa do projektowania. Zwykle odnosi sie do liczby
urzadzen napedowo-sterowych i pradnic, ktore moga jednoczes$nie ulec awarii przy utrzymaniu zdol-
nosci eksploatacyjnej systemu.

1325 Najgorszy przypadek awarii (Worst-Case Failure (WCF)) — okre$lona
pojedyncza usterka systemu DP, ktorej skutkiem jest maksymalny negatywny wptyw na zdolno$é
eksploatacyjng systemu DP, zgodnie z ustaleniem wg. FMEA. Ponizej podano rodzaje awarii w od-
niesieniu do znaku klasy:

— dla DP1, w przypadku pojedynczej usterki moze wystgpi¢ utrata pozycji,

— dla DP2+ w przypadku pojedynczej awarii niec moze wystapi¢ utrata pozycji, jak okreslono

w2.1.10i2.1.11,

— dla DP2, w przypadku pojedynczej awarii nie moze wystapic utrata pozycji, jak okreslono w 2.1.12,
— dlaDP3, w przypadku pojedynczej awarii nie moze wystgpi¢ utrata pozycji, jak okreslono w 2.1.13.

1.4 Znaki klasy

141 W zaleznosci od stopnia redundancji systemu, statek lub jednostka moze otrzymac jeden
z ponizszych dodatkowych znakow klasy w symbolu klasy:

DP1

System dynamicznego pozycjonowania jest zdolny automatycznie utrzymywac pozycje i Kierunek,
w przypadku pojedynczej awarii moze wystapi¢ utrata pozycji i kierunku statku:
— redundancja aktywnych lub statycznych komponentow nie jest niezbedna.

Ten znak spelnia zalecenia dotyczace Klasy 1 IMO.

DP2

System dynamicznego pozycjonowania jest zdolny automatycznie utrzymywac pozycje i kierunek,

utrata pozycji i kierunku statku nie moze wystapi¢ w przypadku pojedynczej awarii:

— ktdéregokolwiek z aktywnych komponentdw lub systemow,

— ktéregokolwiek ze standardowo statycznych komponentow, ktérego zabezpieczenie i pewnos¢
dziatania nie sg wtasciwie udokumentowane.

Wymagana jest redundancja wszystkich aktywnych komponentéw (zespoty pradotworcze, syste-
my rozdzielcze rozdzielnic gtéwnych, urzadzenia napgdowo-sterowe, zawory ze zdalnym sterowa-
niem, itp.),

Ten znak spetnia zalecenia dotyczace klasy 2 IMO.

DP2+

System dynamicznego pozycjonowania jest zdolny automatycznie utrzymywac pozycje i Kierunek;
utrata pozycji i kierunku statku nie moze wystapi¢ w przypadku pojedynczej awarii:
— ktéregokolwiek z aktywnych komponentéw lub systeméw,



— ktoregokolwiek ze standardowo statycznych komponentdw, ktérego zabezpieczenie i pewnosé
dzialania nie sg wlasciwie udokumentowane.

Wymagana jest redundancja wszystkich aktywnych komponentéw (zespoty pradotwoércze, syste-
my rozdzielcze rozdzielnic gtdéwnych, urzadzenia napgdowo-Sterowe, zawory ze zdalnym sterowa-
niem, itp.),

Zastosowanie beda mialy dodatkowe wymagania w celu uzyskania wigkszej dostepnosci oraz wy-
trzymatos$ci w poréwnaniu z DP2.

Ten znak spetnia zalecenia dotyczace klasy 2 IMO.

DP3

System dynamicznego pozycjonowania jest zdolny automatycznie utrzymywac pozycje i kierunek,
utrata pozycji i kierunku statku nie moze wystapi¢ w przypadku pojedynczej awarii:
— ktdregokolwiek z aktywnych komponentéw (jak podano dla DP2) lub systemow lub statycznego
komponentu systemu napgdowego,
— wszystkich komponentéw system napedowego w ktorymkolwiek z przedziatow wodoszczelnych
(w zwiazku z pozarem lub zalaniem),
— wszystkich komponentéw w ktorymkolwiek z przedziatéw pozarowych, w zwigzku z pozarem lub
zalaniem (w przypadku kabli, patrz takze 2.5).
Wymagana jest redundancja wszystkich komponentow systemow napedowych oraz ich fizyczne
oddzielenie przez umieszczenie w osobnych pomieszczeniach.
Ten znak spelnia zalecenia dotyczace klasy 3 IMO.

1.42 W przypadku gdy statek otrzymat znak klasy DP oznacza to, ze statek DP jest odpowiedni do
operacji DP w ramach danego lub nizszego znaku klasy.

1.5 Analiza najgorszego przypadku awarii

15.1 W przypadku znakéw Kklasy DP2, DP2+ oraz DP3, pojedynczy, niezamierzony przypadek,
ktorego wystapienie jest uprawodpodobnione, powinien by¢ uznany za pojedyncza awarig.

15.2 W oparciu o kryteria dotyczace pojedynczej awarii podane w 1.4, nalezy okresli¢ najgorszy
przypadek awarii i zastosowa¢ go jako kryterium do analizy skutkow (patrz 2.4.2.4 - Komputery).

1.5.3 Postanowienia tej Publikacji sa uwarunkowane tym, ze statek DP jest eksploatowany w ten
sposob, ze najgorszy przypadek awarii, zgodnie z okresleniem w 1.4, moze wystgpi¢c w dowolnym
czasie bez naruszania kryteriow akceptowalnego zakresu operowania wyznaczonych w odniesieniu
do utraty pozycji i/lub kierunku przy znakach klasy DP2, DP2+ and DP3.

1.6 Dokumentacja

Ponizsza dokumentacje nalezy przedtozy¢ jako uzupelniajaca do dokumentacji wymaganej
W zwigzku z obowigzujacym znakiem klasy statku.

Tabela 1.6
System Dokument Do Przeglad/ Przechowywany
wgladu | zatwierdzenie na poktadzie

System Dokumenty podane w tej sekcji odnosza si¢ glownie do ogélnej funkcjonalnosci, sprawnosci dzialania
dynamicznego i charakterystyki zintegrowanego systemu DP.
pozycjonowania | podrecznik eksploatacyjny DP X X

Opis systemu z uwzglednieniem schematu dziatania X

Szczegoty dotyczace systemu sygnalizacji alarmowej DP X

oraz jego powigzan z gtdwnym systemem alarmowym

Plan og6lny dotyczacy stanowiska sterowania DP obejmu- X

jacy konsole sterowania, panel sterowania, uktad poktadu

mostka nawigacyjnego, wykaz wyposazenia, itp.




System

Dokument

Do
wgladu

Przeglad/
zatwierdzenie

Przechowywany
na pokladzie

Schemat uktadu grodzi przeciwpozarowych i wodosz-
czelnych w odniesieniu do wymagania dotyczacego
odpornosci DP3 na najgorszy przypadek awarii zwiaza-
nej z pozarem i/lub zalaniem.

X

X

Analiza rodzajow i skutkéw mozliwych awarii (FMEA)
dotyczaca DP2, DP2+ i DP3

Stanowisko DP przechowujace analiz¢ zdolnosci obej-
mujaca obliczenia sit dziatajacych na skutek czynnikow
srodowiskowych, sit napedu oraz biegunowy wykres
zdolno$ci eksploatacyjnej dla normalnego przypadku
eksploatacyjnego oraz dla przypadku eksploatacyjnego
po wystapieniu najgorszego przypadku awarii.

Plan préb systemu DP (przy nabrzezu oraz préby mor-
skie)

Rysunek uktadu toréw kablowych dla DP3 (dla kabli
roznych systemow nalezy uzy¢ roznych kolorow)

Zestawienie warunkow srodowiskowych (wiatr i falo-
wanie) dotyczace operacji DP w odniesieniu do analizy
zdolnosci eksploatacyjnej DP

Podstawowy projekt redundancji systemu DP (znaki klasy
DP2, DP2+ i DP3)

Opis systemu wytaczenia awaryjnego statku (ESD), jesli
zastosowany

Opis systemu odlaczania awaryjnego (EDS), jesli zostat
zastosowany

Planowane inspekcje i utrzymanie

Obliczenia srodowiskowe dotyczace DP2+

Dokumentacja interfejsow uzytkownika (widoki paneli)

X

System
energetyczny

Dokumenty wymienione w tej sekcji odnosza sie przede wszystkim do
jacego wszystkie komponenty i podsystemy niezbedne do zasilania ele

systemu energetycznego obejmu-
ktrycznego systemu DP.

System wytwarzania i rozdziatu energii elektrycznej

X

Bilans energetyczny

X

Rozdzial na systemy pomocnicze (systemy rurociagow,
paliwowe, chtodnicze, wstgpnego smarowania i Smaro-
wania gléwnego, hydrauliczne, podgrzewania i pneuma-
tyczne)

X

Systemy zasilania bezprzerwowego, akumulatorowe oraz
pradu statego 24V

Funkcje zabezpieczajace wytacznika szyn zbiorczych
(jesli zastosowany)

W przypadku DP2, DP2+ i DP3, bilans energetyczny z
zapotrzebowaniem na zasilanie systemu DP w okreslo-
nych warunkach §rodowiskowych (wiatr, falowanie,
prady morskie) oraz po wystapieniu najgorszego przy-
padku awarii oraz zapotrzebowanie zwigzane z zasila-
niem statku (obciazenie podstawowe)

System
napedowo-
sterowy

Uktad systemu

System sterowania urzadzeniem napgdowo-sterowym

Krzywe naporu wyjsciowego i mocy wejsciowej

System pomocniczy urzadzenia napedowo-sterowego
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System Dokument Do Prgeglad/ ' Przechowwa'iny
wgladu | zatwierdzenie na poktadzie
System monitorowania urzadzenia napedowo-Sterowego X
Opis systemu zatrzymania awaryjnego urzadzenia napg- X
dowo-sterowego
Czas odpowiedzi urzadzenia na zmiany w sile naporu X
i jego kierunku
Redukcje sity naporu spowodowane wzajemnym oddzia- X
tywaniem
Procedura préb u producenta X
Procedura préb systemu DP (przy nabrzezu i w morzu) X X
Podrgcznik obstugi i utrzymania X X
System Zakres oraz uktad systemu sterowania DP X
sterowania DP ; . - -
Szczegotowy opis systemu referencyjnego pozycji oraz X
systemOw monitorowania srodowiska
Uktad zasilania energetycznego X
Schemat ideowy X
Wykaz przyrzadow i wyposazenia X
Szczegoty dotyczace analizy skutkow (DP2, DP2+, DP3) X
Certyfikacja przydatno$ci wyposazenia sterowania w X X
atmosferze morskiej
Opis funkcjonalny systemu sterowania X
Dokumenty producenta dot. wyposazenia operacyjnego X
Plan jakos$ci dot. oprogramowania X
Plan prob FMEA systemu sterowania DP (DP2, DP2+, X X
DP3)
Procedura préb producenta X X
Procedura préb systemu DP (préby przy nabrzezu X X
i morskie)
Podrgcznik obstugi i utrzymania X X
Niezalezny Opis funkcjonalny systemu sterowania X
system stero-
wania joystika- Schemat blokowy X
mi Uktad zasilania energetycznego X
Szczegoty dotyczace systemu referencyjnego pozycji X
oraz systeméw monitorowania srodowiska
Procedura préb producenta X
Procedura préb systemu (préby przy nabrzezu i morskie) X X
Podrecznik obstugi X X
Dokumentacja interfejsu uzytkownika X X
System stero- Opis funkcjonalny systemu sterowania X
wania urzadze-
nia napedowo- Schemat blokowy X
sterowego Dokumentacja interfejsu uzytkownika X X
Uktad zasilania energetycznego X
Wykaz przyrzadow i wyposazenia X
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System Dokument Do Przeglad/ Przechowywany
wgladu | zatwierdzenie na poktadzie
Arkusz danych z charakterystyka srodowiskowa X
Plan jakosci dot. oprogramowania X
Schemat ideowy X
Procedura préb producenta X
Procedura préb systemu (préby przy nabrzezu i morskie) X X
Podrecznik obstugi X X
Systemy Dokumentacja interfejsu uzytkownika X X
referencyjne Uktad zasilanic -
pozyGji ad zasilania energetycznego X
Wykaz przyrzadow i wyposazenia X
Arkusz danych z charakterystyka srodowiskowa X
Procedura préb systemu (préby przy nabrzezu i morskie) X X
Podrgcznik obstugi X X
Systemy czujni- | Dokumentacja interfejsu uzytkownika X
kow (wiatr, .
odniesienie do Uktad zasilania energetycznego X
pozycji w pionie, | Wykaz przyrzadéw i wyposazenia X
odniesienie do -
kierunku, itp) Arkusz danych z charakterystyka srodowiskowa X
Procedura préb systemu (préby przy nabrzezu i morskie) X X
Gtowny system | Bilans mocy energetycznej (Patrz Uwaga 1) X
zasilania ener-
getycznego
System zarza- Analiza rodzajow i skutkéw awarii (FMEA) dla DP2, X X
dzania zasila- DP2+ oraz DP3
niem (PMS)

Uwaga 1: W przypadku dziatania dynamicznego pozycjonowania. Dla statkdw ze znakiem klasy DP2, DP2+ oraz DP3, obli-
czenia obcigzen powinny takze uwzglednia¢ warunki po wystapieniu maksymalnych pojedynczych awarii. Bilans moze by¢
sktadowg bilansu zuzycia mocy.

1.6.1 Pojecie redundancji

W odniesieniu do umowy o klasyfikacje statkow ze znakami DP2, DP2+ oraz DP3 nalezy przed-

stawi¢ nastepujaca informacje dotyczaca dziatania systemu DP:

Dokument dotyczgcy redundancji (analiza FMEA do projektu gtéwnego) z zatozeniem projekto-
wym dotyczacym najgorszego przypadku awarii, z uwzglgdnieniem ponizszych informacji:
— plan ogdlny statku (do wgladu),

— konfiguracja elektrowni zasilajacej dziatanie DP (Tryb DP2 lub DP3),
— dopuszczalna liczba urzadzen napedowo- sterowych z awaria,

— wymagane zrodta zasilania energetycznego dotyczacego DP oraz dopuszczalna liczba utraconych

zrodet zasilania po pojedynczej awarii,
— procent pozostalej energii podstawowej po wystapieniu najgorszego przypadku awarii,
— okreslenie czasu potrzebnego do bezpiecznego zakonczenia dziatania systemu DP.

1.6.2 Analiza rodzajow i skutkéw mozliwych awarii (FMEA)

Analiza rodzajow i skutkow mozliwych awarii (FMEA) dotyczaca sprawnos$ci dziatania Systemu
DP po wystapieniu pojedynczej awarii powinna by¢ przeprowadzona dla statkow ze znakami DP2,
DP2+ i DP3, dla wymaganej konfiguracji elektrowni zasilajacej systemy DP2, DP2+ lub DP3.

12




Analiza FMEA dla DP powinna by¢ przeprowadzona w oparciu o norme¢ IEC 60812 lub norme
rownowazna, np. (IMCAM166, IMCA M178), zgodnie z powszechnymi wymaganiami branzowymi
DP FMEA.

Whyniki analizy FMEA dotyczacej systemu DP powinny by¢ zweryfikowane podczas préb po-
twierdzajacych tg analize.

Wiasciwy program prob potwierdzajacych analize FMEA dotyczacg systemu DP powinien by¢
przedstawiony do zatwierdzenia.

1.6.2.1 Analiza FMEA dotyczaca DP oraz programy prob potwierdzajacych tej analizy powinny znaj-
dowac si¢ na statku i by¢ aktualizowane, w celu uwzglednienia kolejnych zmian w sprzecie lub oprogra-
mowaniu systemu DP.

1.6.2.2 Analiza mozliwych awarii

Pojedyncza awaria obejmuje co najmniej:

— wszystkie redundantne sktadniki, systemy lub podsystemy,

— pojedyncze, niezamierzone dziatanie (wentylacja, thumienie pozaru, ESD), tam gdzie ma to zasto-
sowanie oraz jesli takie dziatanie jest uprawdopodobnione,

— ukryte wady (dotyczace np. funkcji zabezpieczajacych, od ktoérych zalezy redundancja), tam gdzie
ma to zastosowanie,

— powszechne rodzaje awarii,

— mozliwe awarie regulatorow oraz urzadzen automatycznej regulacji napiecia AVR, tam gdzie ma
to zastosowanie,

— mozliwe awarie zasilania sterowania rozdzielnica gléwna,

— zabezpieczenie szyn zbiorczych, tam gdzie ma to zastosowanie,

— System zarzadzania zasilaniem,

— uktad wejs¢ i wyjs¢ systemu sterowania DP,

— przetwarzanie danych referencyjnych potozenia,

— sieci na statku,

— awarie tgcznosci,

— automatyczne interwencje spowodowane zdarzeniami zewnetrznymi, uznane za wiasciwe (np.
dziatanie automatyczne po wykryciu gazu).

Analiza mozliwych awarii powinna takze uwzgledniac:
— najbardziej przewidywalne przyczyny zwiazane z kazda mozliwa awaria,
— spos6b wykrywania awarii,
— skutki awarii dotyczace zdolno$ci reszty systemu do utrzymania pozycji,
— analiza mozliwych powszechnych rodzajéw awarii.

Czesci systemu, ktore okreslono jako nieredundantne i w stosunku do ktorych redundancja nie jest
mozliwa, nalezy podda¢ analizie dotyczacej ich pewnosci dziatania oraz sprawnosci mechanicznej.
Whyniki tej analizy powinny by¢ przedstawione do przegladu.

W przypadku gdy projekt elektrowni dieslowskiej zaktada wiecej konfiguracji w celu reagowania
na wytaczenia wyposazenia (np. na skutek awarii lub wycofania wyposazenia do konserwacji), wazne
jest poddanie analizie wszystkich konfiguracji, ktore moga by¢ uwzglednione w dziataniach DP,
w ramach analizy FMEA systemu DP, w celu potwierdzenia ze system DP pozostaje redundantny.
Zakres tolerancji wad konfiguracji powinien by¢ przedstawiany zatodze i przez nig rozumiany.

W odniesieniu do kazdej analizy awarii wyposazenia nalezy sporzadzi¢ arkusz roboczy analizy
FMEA. Arkusz ten powinien zawiera¢ niektore niezbedne informacje:

— nazwa systemu (wlacznie z systemem gtownym, systemem i podsystemem),
— odpowiednie rysunki,

— nazwe elementu lub jego numer,

— opis funkgji,

— tryb dziatania,

— rodzaje awarii,

— przyczyny awarii,

— skutki awarii (z uwzglednieniem skutkéw miejscowych i koncowych),
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wykrycie awarii,

dziatania korygujace,

dotkliwo$¢ skutkdw awarii (z przedstawieniem okreslen dotyczacych kategorii dotkliwosci),
uwagi.

1.6.2.3 Raport FMEA

1.6.2.3.1 Raport dotyczacy analizy FMEA

Raport dotyczacy analizy FMEA powinien mie¢ odpowiedni poziom szczegdtowosci, tak aby

uwzglednia¢ wszystkie systemy zwigzane z dynamicznym pozycjonowaniem statku.

Raport dotyczacy analizy FMEA powinien by¢ dokumentem niezaleznym obejmujgcym co naj-

mniej:

krotki opis statku, zatozenie projektowe dotyczace najgorszego przypadku awarii, oraz to czy ana-
liza potwierdzila go czy wykluczyta,

definicje okreslen, symboli i skrotow,

metode analizy i zatozenia,

opis wszystkich systemOw zwigzanych z dynamicznym pozycjonowaniem statku oraz funkcjonal-
ny schemat blokowy przedstawiajacy wzajemne oddzialywania systeméw. Systemy te mogg
obejmowac systemy sterowania elektrycznego lub komputerowego DP, systemy rozdziatu energii
elektrycznej, systemy wytwarzania energii, paliwowe, oleju smarnego, chtodnicze, sterowania
pomocniczego, itp.,

schematy blokowe, tam gdzie jest to odpowiednie,

opis kazdego elementu niezaleznego fizycznie i funkcjonalnie oraz zwigzanych rodzajow awarii,
opis wptywu kazdego rodzaju awarii na inne elementy w systemie i na caty system dynamicznego
pozycjonowania,

spostrzezenia i zalecenia wynikajace z analizy,

whnioski, z uwzglednieniem najgorszego przypadku awarii i zalecanych zmian,

zalecane proby dotyczace analizy FMEA.

Raport dotyczacy analizy FMEA powinien by¢ uaktualniony po wprowadzeniu zasadniczych mo-

dyfikacji i powinien by¢ przechowywany na statku.

1.6.2.4 Raport z prob potwierdzajacych analize FMEA

W ramach badania FMEA nalezy opracowa¢ procedure préb potwierdzajacych analize FMEA. Ce-

lem tych préb jest potwierdzenie spostrzezen z analizy FMEA oraz potwierdzenie, ze podstawowe
funkcje i wtasciwosci, od ktorych zalezy zakres tolerancji wad systemu DP, sa funkcjonalnie sprawne
na ile jest to praktycznie mozliwe (zabezpieczenia, zarzadzanie zasilaniem itp.). Raport z prob po-
twierdzajacych powinien ustanowi¢ wykaz prob FMEA oraz odpowiadajace procedury prob,
z uwzglednieniem o najmniej:

celu préby lub rodzaju awarii

konfiguracji statku i wyposazenia,

metody préb,

zaktadanych wynikow,

otrzymanych wynikow,

wykrywania awarii,

skutkow awarii,

zalegtych lub zakonczonych elementow dziatan,

uwag,

nazwiska, podpisu osoby poswiadczajacej oraz daty kazdej proby.
Po zakonczeniu prob potwierdzajacych analize FMEA, nalezy przedtozy¢ koncowa wersje analizy

FMEA dotyczacej systemu DP oraz raport z prob potwierdzajacych analize¢ FMEA, wlacznie z kon-
cowymi analizami/wnioskami sporzadzonymi na podstawie aktualnych wynikéw z préb DP.
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1.6.3 Dokumenty przechowywane na statku w przypadku modyfikacji na statku

1.6.3.1 Po przekazaniu statku do eksploatacji lub po waznych modyfikacjach i uzupetnieniach do-
tyczacych instalacji elektrycznych i maszynowych, na statek nalezy przekaza¢ dokumenty wymienio-
ne w Tabeli 1.6, przedstawiajace koncowy uktad systemu.

2 WYMAGANIA FUNKCJONALNE

2.1 Postanowienia og6lne

2.1.1 Wszystkie komponenty system DP powinny by¢, na ile to praktycznie mozliwe, zaprojektowane,
wykonane i poddane prébom zgodnie z migdzynarodowymi hormami uznanymi przez PRS.

2.1.2 Jesli na sprawno$¢ dziatania systemu DP maja wplyw sity zewnetrzne generowane przez po-
wigzane instalacje (uktad kabli, uktad rurociagéw, cumownicza, itp.), nalezy uwzgledni¢ wptyw tych
systemow w projekcie systemu DP. Dane udostepnione przez producenta systemu lub wyposazenia
DP powinny by¢ automatycznie przekazywane do systemu sterowania DP.

Dodatkowo, nalezy przyjaé¢ érodki w celu recznego przekazywania takich danych do systemu ste-
rowania DP. Systemy te oraz powigzane automatyczne elementy wejSciowe powinny by¢ poddane
przegladom, probom i analizom wymienionym w 4.1.

2.1.3 W celu spelniania kryteriow dotyczacych pojedynczej awarii podanych w 1.4, konieczna be-
dzie redundancja komponentdw, jak podano nizej:
.1 dlaznaku klasy DP2, redundancja wszystkich komponentow aktywnych;
.2 dla znaku klasy DP2+, redundancja wszystkich komponentéw aktywnych oraz okreslonych
komponentdw statycznych;
.3 dla znaku klasy DP3, redundancja wszystkich komponentoéw oraz separacja fizyczna kompo-
nentow przegrodami klasy A-60.

2.1.4 W przypadku statkow ze znakami klasy DP2+ oraz DP3, system DP powinien by¢ zaprojek-
towany z redundancja. Pojedyncza awaria nie moze zaklocaé zdolnosci do utrzymywania pozycji.
Pelne zatrzymanie urzadzen napedowo-sterowych i pdzniejsze uruchomienie sprawnych urzadzen
napedowo-sterowych nie jest uznawane za akceptowalne zakidcenie.

2.1.5 W przypadku statkow ze znakiem klasy DP3, petna redundancja systemow sterowania moze nie
by¢ mozliwa (tzn. moze by¢ potrzebne zainstalowanie pojedynczego systemu przetgczania z glownego
systemu komputerowego na rezerwowy system komputerowy). Moga by¢ akceptowane takie potaczenia
migdzy w innym przypadku redundantnymi i oddzielonymi systemami, jesli sa one obstugiwane tak aby
nie przyczyniaty si¢ do propagacji uszkodzenia w czasie dziatania systemu DP. Awaria jednego z syste-
mow nie powinna by¢ w zadnym przypadku przenoszona na inny system redundantny.

2.1.6 W przypadku statkow ze znakami klasy DP2, DP2+ i DP3, potaczenia pomiedzy w innym
przypadku redundantnymi i oddzielonymi systemami powinny by¢ ograniczone do minimum i po
awarii doprowadzane do najbezpieczniejszego stanu. Awaria jednego z systemow nie powinna by¢ w
zadnym przypadku przenoszona na inny system redundantny.

2.1.7 Komponenty i systemy redundantne powinny by¢ bezzwtocznie sprawne bez potrzeby interwencji
recznej operatordw, tak aby dziatanie systemu DP byto kontynuowane przez czas potrzebny do bezpiecz-
nego zakonczenia operacji. Przekazanie sterowania powinno odbywac si¢ bez zaktdcen i w przyjetych
granicach dziatan DP, do ktorych statek zostat przeznaczony.

2.1.8 W przypadku statkéw ze znakami klasy DP2, DP2+ oraz DP3, wszystkie urzadzenia, co do
ktérych analiza FMEA wykazuje ze ukryta awaria moze powodowac utrate redundancji, powinny by¢
objete monitorowaniem ukrytych wad.
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2.1.9 W przypadku statkw ze znakami klasy DP2+ oraz DP3, redundancja powinna by¢ zwigzana
zZ urzadzeniem w ruchu. Interwencja automatyczna lub rgczna, ktéra poprawia zdolnos¢ utrzymywa-
nia pozycji po wystapieniu awarii bedzie akceptowana, ale nie moze by¢ ona rozpatrywana w analizie
skutkow. Automatyczny rozruch urzadzen moze by¢ akceptowany jako przyczyniajacy si¢ do redun-
dancji tylko wowczas, gdy pewno$¢ i prostota ich dziatania jest odpowiednia, tak aby mogty by¢ uru-
chomione zanim pogorszy si¢ skutecznos¢ utrzymywania pozycji i kierunku.

2.1.10 W przypadku statkow ze znakami klasy DP2+, skutkiem pojedynczej awarii dowolnego

aktywnego komponentu lub systemu, ani dowolnego komponentu biernego, jak okreslono w tej Pu-

blikacji, nie moze by¢ utrata pozycji. Kryteria awarii pojedynczej dla znaku klasy DP2+ obejmuja:

— kazdy aktywny komponent lub system,

— komponenty statyczne, zgodnie z okresleniem w tej Publikacji,

— inne komponenty statyczne, ktore nie zostaly odpowiednio udokumentowane ze wzgledu na za-
bezpieczenie,

— pojedyncze niezamierzone dziatanie, jesli takie dziatanie jest uprawdopodobnione,

— systematyczne awarie lub wady, ktore moga by¢ ukryte do chwili pojawienia si¢ nowej wady,

— automatyczne interwencje spowodowane zdarzeniami zewngtrznymi, uznane za odpowiednie (np.
automatyczne dziatanie po wykryciu wycieku gazu).

2.1.11 Nalezy uwzgledni¢ takze utrate sprawnosci nastgpujacych komponentow/systemow na sku-

tek pojedynczej awarii, w przypadku znaku klasy DP2+:

— Chtodnice,

- filtry,

— zawory z napgdem silnikowym,

— zbiorniki rozchodowe paliwa i powigzane rurociagi zasilajace silniki,

— wyposazenie elektryczne i elektroniczne (obejmuje cate wyposazenie na statku),

— oraz systemy, takie jak systemy wytacznikow bezpieczenstwa (niepozadane zamykanie),

— systemy sterowania statku, itp.,

— przy rozpatrywaniu pojedynczych awarii rozdzielnic, nalezy uwzglednia¢ zwarcia w szynach roz-
dzielczych.

2.1.12 W przypadku statkow ze znakami klasy DP2, kryteria pojedynczej awarii powinny by¢ opar-
te na tych, ktdre okreslono dla znaku DP2+ w 2.1.10 oraz 2.1.11. Jednak, na podstawie whasciwe;j
analizy FMEA, komponenty statyczne, takie jak chtodnice, filtry i rurociagi/zbiorniki mogg by¢
uznane za nieawaryjne.

2.1.13 W przypadku statkdw ze znakami klasy DP3, pojedyncza awaria nie moze powodowac utra-

ty pozycji. Oprdcz kryteridw dotyczacych pojedynczych awarii wymienionych w 2.1.10 oraz 2.1.11,

w przypadku statkow ze znakiem klasy DP3 kryteria te obejmuja:

— wszystkie komponenty statyczne systemu DP,

— wszystkie komponenty w kazdym przedziale wodoszczelnym, w zwigzku z pozarem i zalaniem,

— wszystkie komponenty w kazdej grodzi pozarowej, w zwigzku z pozarem i zalaniem (w przypadku
kabli patrz takze 2.5).

2.1.14 Stanowisko sterowania systemem DP powinno by¢ tak usytuowane aby umozliwia¢ operato-
rowi dobra widocznos¢ zewnetrznych granic statku oraz otoczenia. Wyposazenie takiego stanowiska
powinno obejmowac¢ co najmniej:

stanowiska operatora sterowania DP oraz niezaleznego sterowania joystikami;

dzwignie r¢cznego sterowania urzgdzenia napedowo-sterowego;

systemy zmiany trybu pracy;

przyciski zatrzymania awaryjnego urzadzenia napgdowo-sterowego;

urzadzenia tacznosci wewngtrznej;

interfejs cztowiek-maszyna systemow referencyjnych potozenia, gdy uznano to za niezbgdne.

ok wiN Pk
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2.2 System energetyczny

2.2.1 [Instalacje elektryczne powinny by¢ zaprojektowane, wytworzone i poddane prébom zgodnie
z whasciwymi majacymi zastosowanie wymaganiami klasyfikacyjnymi, szczegolnie w odniesieniu do:
maszyn wirujacych;

transformatorow;

rozdzielnic;

przewodow elektrycznych;

akumulatorow i/lub urzadzen UPS;

przetwornic;

wyposazenia elektronicznego;

Cale powyzsze wyposazenie powinno obejmowaé urzadzenia i mechanizmy pomocnicze oraz sys-
temy sterowania, a takze odpowiednie urzadzenia zasilajgce, tj. elektryczne (urzadzenia pradu statego
24V, UPS oraz akumulatory), pneumatyczne, hydrauliczne, elektroniczne, na ile ma to zastosowanie.
W przypadku statkow ze znakami klasy DP2, DP2+ oraz DP3, zastosowanie maja dodatkowe wyma-
gania dotyczace redundancji oraz maksymalnej pojedynczej awarii, okreslone dla kazdego znaku
klasy.

Nouohwik

2.2.2 System energetyczny powinien wykazywac¢ odpowiedni czas reagowania na zmiany w Zapo-
trzebowaniu na energig.

2.2.3 W przypadku statkdéw ze znakiem klasy DP1, system energetyczny nie musi by¢ redundantny.

2.24 W przypadku statkow ze znakami klasy DP2 oraz DP2+, system energetyczny powinien by¢
mozliwy do rozdzielenia na dwa lub wigcej systemow, tak aby w przypadku awarii jednego z pod-
systemOw, mogt dziata¢ co najmniej jeden z pozostatych systemoéw i dostarczaé wystarczajacej
energii do utrzymania funkcji stanowiska. System(y) energetyczny(e) moga by¢ obstugiwany(e)
w dziataniu jako jeden system, ale powinny by¢ zaopatrzone w wytaczniki szyn zbiorczych rozdzielaja-
ce automatycznie systemy po wystgpieniu awarii, ktore moglyby przenosi¢ si¢ migdzy systemami,
wiacznie z co najmniej przecigzeniami i zwarciami.

2.2.5 W przypadku statkw ze znakiem klasy DP3, system energetyczny powinien by¢ mozliwy do
rozdzielenia na dwa lub wigcej systemow, tak aby w przypadku awarii jednego z podsystemow,
mogt dziata¢ co najmniej jeden z pozostatych systemow i dostarcza¢ wystarczajacej energii do
utrzymania funkcji stanowiska. Poszczegdlne czesci systemu energetycznego powinny znajdowac sie
w ro6znych pomieszczeniach oddzielonych przegrodami klasy A-60. W przypadku gdy systemy energe-
tyczne znajduja si¢ ponizej wodnicy eksploatacyjnej, przegroda takze powinna by¢ wodoszczelna.
W czasie dziatania systemow na statkach ze znakiem DP3 wytaczniki szyn zbiorczych powinny by¢
otwarte, chyba ze moze by¢ zaakceptowana réwnowazna integralno$¢ operacji zasilania energia,
zgodnie z 2.1.5.

2.2.6 W przypadku statkéw ze znakami klasy DP2, DP2+ oraz DP3, moc dostgpna w celu utrzy-
mywania pozycji powinna wystarcza¢ do jej utrzymywania po wystapieniu najgorszego przypadku
awarii, zgodnie z 1.5.

2.2.7 W przypadku statkéw ze znakami klasy DP2, DP2+ oraz DP3, liczba pradnic powinna by¢
zgodna z wymaganiami dotyczacymi redundancji, jak okreslono w kryteriach dotyczacych awarii
pojedynczej w 1.6.2.2.

2.2.8 W przypadku statkow ze znakami klasy DP2 oraz DP3, nalezy przewidzie¢ co najmniej jeden
automatyczny system zarzadzania zasilaniem (PMS), ktory powinien posiada¢ redundancje odpowiednig
do znaku klasy oraz funkcje zapobiegania wytaczaniu.

229 W przypadku statkdw ze znakiem klasy DP2+, nalezy przewidzie¢ automatyczny system za-
rzadzania zasilaniem, wykorzystujacy zarowno otwarte, jak i zamkniete wylaczniki szyn. System ten
powinien by¢ zdolny do wykonywania ponizszych funkcji:

— uruchamianie dodatkowych generator6w zaleznie od obciazenia,
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— blokowe uruchamianie duzych odbiornikow przy nieodpowiedniej wydajnosci pracujgcych gene-
ratoréw,

— uruchamianie generatorow zgodnie z wymaganiami i w rezultacie umozliwianie zadanego uru-
chamiania odbiornikéw,

— w przypadku gdy przewidziane jest zatrzymanie pracujacych generatorow w zaleznos$ci od obcig-
Zenia, nalezy takze przewidzie¢ $rodki pozwalajace na wytaczanie tej funkcji.

2.2.10 Alternatywne magazynowanie energii (np. akumulatory oraz kota zamachowe) moze by¢ stoso-
wane jako zrodta energii urzadzen napedowo-sterowych, o ile spetnione sa wymagania dla danego znaku
klasy dotyczace redundancji, niezaleznosci i rozdzielenia. W przypadku statkow ze znakami klasy DP2,
DP2+ oraz DP3, dostepna energia z takich zrédet moze by¢ uwzglgdniania w funkcji analizy skutkow
wymaganej w 2.4.3.4, gdy do obliczen mozna wykorzysta¢ wiarygodne pomiary energii.

2.2.11 Nagle zmiany obcigzenia na skutek pojedynczych wad lub awarii urzadzen nie powinny
powodowac¢ wylaczenia.

2212 W przypadku statkow ze znakami klasy DP2, DP2+ oraz DP3, zastosowanie majg ponizsze
postanowienia:

.1 energia potrzebna do utrzymywania pozycji powinna wystarcza¢ do utrzymania pozycji stat-
ku po wystapieniu najgorszego przypadku awarii, jak okreslono w 1.3.25;

.2 nalezy zainstalowaé System zarzgdzania zasilaniem (PMS), ktéry powinien by¢ redundantny,
tak aby awaria systemu nie wywolywata awarii wiekszej niz okreSlono w najgorszym przy-
padku awarii w 1.3.25, wykazywanym przez analize FMEA. Awaria systemu zarzadzania za-
silaniem powinna inicjowac alarm na stanowisku sterowania systemem DP.

W przypadku statkdw ze znakiem DP3, wymagania .1 oraz .2 powyzej powinny by¢ spehia-
ne takze w przypadku pozaru i zalania w jednym z przedzialow.

2.2.13 System zarzadzania zasilaniem powinien by¢ energetyzowany w Sposob ciagly za pomoca
urzadzenia UPS. W przypadku gdy wymaga si¢ aby system ten byt redundantny, redundancja ta powin-
na by¢ uzyskana takze poprzez odpowiednie zasilanie energetyczne.

2.2.14 System zasilania energig powinien by¢ zdolny do:

.1 umozliwienia szybkiego dostarczenia czynnej energii do odbiornikéw we wszystkich warun-
kach eksploatacyjnych, takze w przypadku awarii pradnicy lub zmiany konfiguracji urzadze-
nia napedowo-sterowego;

.2 utrzymania odpowiedniej rownowagi pomig¢dzy zapotrzebowaniem na energi¢ a konfiguracja
jej wytwarzania,

.3 automatycznego odtaczania lub redukowania nadmiernego obcigzenia w przypadku nieodpo-
wiedniego zasilania, w celu utrzymania dostarczania energii do urzadzen napedowo-
sterowych.

2.2.15 Awaria systemu zarzadzania zasilaniem nie powinna powodowa¢ zmiany w wytwarzaniu
energii oraz powinna inicjowac sygnat alarmowy w gtdéwnym stanowisku sterowania systemem DP.

2.2.16 Powinna by¢ mozliwa reczna obstuga rozdzielnic, zgodnie z wymaganiami dla gtdéwnego
symbolu klasy, przy odtaczonym systemie zarzadzania zasilaniem.

2.2.17 Praca rownolegta pradnic z r6znych grup redundancji, jak przyjeto dla znakow klasy DP2
oraz DP2+, moze stwarza¢ mozliwo$¢ przechodzenia pojedynczej awarii miedzy systemami.
W takich przypadkach wymagane jest zastosowanie w systemie srodkOw zabezpieczajacych w celu
zapewnienia wymaganej integralnosci pomigdzy grupami redundancji. Analiza FMEA powinna
zawiera¢ analize odpowiednich rodzajéw awarii.

2.2.18 W przypadku statkow ze znakami klasy DP2, DP2+ oraz DP3, uktad rozdzielnic powinien
zapobiega¢ catkowitemu wyltaczeniu zasilania po wystapieniu pojedynczej awarii. W przypadku zna-
kow klasy DP2 oraz DP2+ oznacza to awarie wyposazenia. W przypadku znaku DP3 oznacza to awa-
rie catego wyposazenia w dowolnym przedziale przeciwpozarowym i/lub wodoszczelnym.
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2.3 System napedowo-sterowy

2.3.1 Kazdy zespdt napedowo-sterowy w systemie DP powinien by¢ przystosowany do indywidu-
alnego zdalnego sterowania, niezaleznie od systemu sterowania DP.

2.3.2  System napedowo-sterowy powinien zapewnia¢ odpowiedni napOr w kierunkach wzdhuznym
i poprzecznym oraz moment poprzeczny do kontroli kierunku.

2.3.3 W przypadku statkow ze znakiem klasy DP2+, konfiguracja zespotu napgdowo-sterowego
powinna uwzgledniaé¢ zespoty napedowe, Ktore wytworza wspolnie, w dowolnym momencie, napor
poprzeczny i wzdtuzny i zapewnig moment poprzeczny. Sprawny system DP powinien by¢ zdolny do
wytworzenia takich potaczonych sit, bez udziatu naporu poprzecznego wytworzonego wspolnie przez
pedniki i stery. Napdr poprzeczny wytworzony na skutek jednoczesnego uzycia pednikow i sterow
nie bedzie w tym kontek$cie uwazany za “zespoly napedu”.

2.3.4 W przypadku statkow ze znakami klasy DP2 oraz DP3, system napedowo-Sterowy powinien
by¢ powigzany z systemem energetycznym w taki sposob, ze postanowienia zawarte w 2.3.2 moga
by¢ spetnione takze po wystapieniu awarii jednego ze sktadowych systemow energetycznych oraz
zespolow napedowo-sterowych przytaczonych do tego systemu.

2.3.5 Wartosci sity naporu stosowane w analizie skutkéw (patrz 2.4.3.4) powinny by¢ skorygowane
na wzajemne oddzialywanie migdzy pednikami oraz inne oddziatywania zmniejszajace site efektywna.

2.3.6 Awaria zespotu napedowo-sterowego, wiacznie ze sterowaniem skokiem, azymutem i/lub
predkoscia, nie powinna powodowac zwigkszenia wielkosci naporu lub zmiany jego kierunku.

2.3.7 Poszczegolne systemy zatrzymania awaryjnego pednika powinny by¢ kontrolowane ze sta-
nowiska sterowania DP. W przypadku znakdw klasy DP2, DP2+ oraz DP3, system zatrzymania awa-
ryjnego pednika powinien posiada¢ monitorowanie petla. W przypadku znaku klasy DP2+, awaria
petli powinna inicjowac sygnat alarmowy. W przypadku znaku klasy DP3, nalezy uwzglednia¢ skutki
pozaru i zalania.

2.4 System sterowania DP

2.4.1 Postanowienia ogblne

.1 System sterowania DP powinien by¢ z zasady umieszczony w stanowisku sterowania DP,
gdzie operator ma dobrg widocznos¢ catego statku i jego otoczenia.

.2 Na stanowisku sterowania DP powinna by¢ dostepna informacja dotyczaca systemu energe-
tycznego, systemu napgdowo-sterowego oraz systemu sterowania DP, pozwalajaca na upew-
nienie sie 0 prawidtowym funkcjonowaniu tych systeméw. Caty czas powinny by¢ prezento-
wane informacje niezbedne do bezpiecznej obstugi systemu DP. Inne informacje powinny
by¢ dostepne na zyczenie operatora.

.3 Systemy wyswietlania oraz w szczegdlnosci stanowisko sterowania DP powinny wykorzy-
stywa¢ ergonomiczne zasady przekazywania dzwigku, Ktore sprzyjaja wilasciwej obstudze
systemu. System sterowania DP powinien umozliwia¢ kontrolg trybu sterowania, tj. w postaci
recznego joysticku lub automatyczng kontrole DP zespotéw napedowo-sterowych, pednikow
i sterow, jesli sa czescig systemu napedowo-sterowego. Powinien by¢ jednoznacznie wyswie-
tlany tryb czynnego sterowania.

4 W przypadku statkow ze znakami klasy DP2, DP2+ oraz DP3, panel sterowania operatora
powinien by¢ tak zaprojektowany, aby zadne pojedyncze przypadkowe dziatanie na nim nie
powodowato utraty pozycji i/lub kierunku.

5 W przypadku statkow ze znakiem klasy DP2+, powinno by¢ mozliwe reczne sterowanie ze-
spotem napedowo-sterowym poprzez wspélny joystick w gléwnym systemie sterowania DP
ze wszystkich stanowisk operatora.

.6 Centrum sterowania DP jest gtowne stanowisko sterowania wyposazeniem w systemie stero-
wania DP, ktory wymaga obstugi r¢cznej.
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Sygnaty alarmowe i ostrzezenia o awariach we wszystkich systemach, ktore sa powiazane
i/lub nadzorowane przez system sterowania DP, powinny mie¢ posta¢ dzwickowa i $wietlng.
Powinny by¢ zapewniane zapisy dotyczace ich wystgpienia i zmian statusu wraz z niezbed-
nymi obja$nieniami.

Czujniki i/lub systemy referencyjne moga by¢ dzielone z innymi systemami, jesli awaria
w kazdym z pozostatych systemow nie moze przejs¢ do systemu DP.

System sterowania DP powinien zapobiegaé¢ przenoszeniu si¢ awarii migdzy Systemami.
Sktadniki redundantne powinny by¢ tak rozmieszczone, aby kazdy uszkodzony sktadnik mogt
by¢ tatwo oddzielony co umozliwi innym komponentom ptynne przejecie jego dziatania bez
utraty pozycji i/lub Kierunku.

W przypadku awarii systemu sterowania DP powinno by¢ mozliwe rgczne sterowanie zespo-
tem napedowo-sterowym, poprzez indywidualne dzwignie i niezalezne joysticki. W przypad-
ku gdy niezalezny joystick posiada wejscia czujnikow, awaria gtdéwnego systemu sterowania
DP nie powinna mie¢ wplywu na integralno$¢ wej$¢ do joysticka.

Tryby sterowania zespotem napedowo-sterowym, tj. reczny, niezalezny joystick i automa-
tyczny, powinny by¢ mozliwe do wybrania za pomocg prostego urzadzenia umieszczonego
w centrum sterowania DP. System wyboru trybu sterowania moze sktada¢ sie z przycisku po-
jedynczego selektora lub indywidualnych selektorow dla kazdego zespolu napedowo-
sterowego.

W przypadku statkow ze znakami klasy DP2, DP2+ oraz DP3, systemy wyboru trybu powin-
ny by¢ zgodne z wymaganiami dotyczacymi redundancji.

Kazdy system sterowania DP powinien posiada¢ wtasne urzadzenie UPS (tzn. minimum je-
den UPS dla znaku klasy DP1, dwa UPSy dla znakéw klasy DP2 oraz DP2+, trzy UPSy dla
znaku klasy DP3), aby zapewni¢ ze zadna awaria zasilania energetycznego nie bgdzie miata
wplywu na wigcej niz jeden system komputerowy i powigzane z nim komponenty. Systemy
referencyjne i czujniki powinny by¢ rozmieszczone na urzadzeniu UPS w ten sam sposéb jak
systemy sterowania, ktore obstuguja, tak aby Zzadna awaria zasilania energetycznego nie spo-
wodowata utraty zdolnosci do utrzymywania pozycji. Utrata mocy tadowania powinna ini-
cjowac sygnat alarmowy. Pojemnos¢ zasilacza UPS powinna wystarcza¢ co najmniej do 30- -
minutowego dziatania po wystapieniu awarii zasilania gldownego.

W przypadku statkow ze znakami klasy DP2, DP2+ oraz DP3, zasilanie UPS gléwnych
systemow sterowania powinno pochodzi¢ z r6znych systemow energetycznych.
Oprogramowanie powinno by¢ wyprodukowane zgodnie z odpowiednig miedzynarodowa
norma jakoS$ci uznang przez PRS.

Uklad

Na statkach ze znakiem klasy DP1 nalezy przewidziec:

— automatyczny tryb sterowania pozycja,
— system niezaleznych joystickow z automatycznym sterowaniem kierunkiem,
— dzwignie reczne dla kazdego zespotu napedowo-sterowego.

2422

Na statkach ze znakami klasy DP2 i DP2+ nalezy przewidzie¢:

— automatyczny tryb sterowania pozycja sktadajacy si¢ z co najmniej dwu wzajemnie niezaleznych
systemoOw sterowania,

— system niezaleznych joystickow z automatycznym sterowaniem kierunkiem,

— dzwignie reczne dla kazdego zespotu napedowo-sterowego.

24.2.3

Na statkach ze znakiem klasy DP3 nalezy przewidzie¢:

— automatyczny tryb sterowania pozycja sktadajacy sie z co najmniej dwu wzajemnie niezaleznych
systemOw sterowania,

— system niezaleznych joystickow z automatycznym sterowaniem kierunkiem,

— dzwignie reczne dla kazdego zespotu napedowo-sterowego,

— automatyczny rezerwowy Ssystem sterowania pozycjonowaniem.
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2.4.3

Komputery

W przypadku znaku klasy DP1, system sterowania DP nie musi by¢ redundantny.

W przypadku znakow klasy DP2 i DP2+, system sterowania DP powinien sktada¢ si¢ z co naj-
mniej dwu systemow komputerowych, tak aby w przypadku pojedynczej awarii zachowana zosta-
ta zdolno$¢ utrzymania pozycji. Wspolne rozwigzania, takie jak procedury autokontroli, srodki
stuzgce skonfigurowaniu, $rodki przesytu danych oraz interfejsy, nie powinny powodowa¢ awarii
wigcej niz jednego systemu komputerowego. W przypadku uszkodzenia komputera lub braku je-
go gotowosCi do przejecia sterowania powinien by¢ inicjowany sygnat alarmowy.

W przypadku znaku klasy DP3, gtéwny system sterowania DP powinien sktadaé si¢ z co
najmniej dwu systemow komputerowych, tak zestawionych aby w przypadku pojedynczej
awarii zachowana zostata zdolnos¢ automatycznego utrzymywania pozycji. Wspolne rozwia-
zania takie jak procedury samokontroli, srodki stuzagce skonfigurowaniu, srodki przesytu da-
nych oraz interfejsy urzadzenia, nie powinny powodowac¢ awarii wigcej niz jednego systemu
komputerowego. Te dwa lub wigcej wyzej wymienione systemy komputerowe nie obejmujg
rezerwowego system komputerowego; w zwiazku z tym, dodatkowo, nalezy przewidzie¢ je-
den oddzielny rezerwowy (backup) system komputerowy, patrz 2.4.2.6. W przypadku uszko-
dzenia komputera lub braku jego gotowosci do przejgcia sterowania powinien by¢ inicjowany
sygnatl alarmowy.

W przypadku znakow klasy DP2, DP2+ oraz DP3, system sterowania DP powinien uwzglgdnia¢
funkcje oprogramowania, znang standardowo jako “analiza skutkow”, ktora w sposob ciagly we-
ryfikuje czy statek zachowuje swoja pozycje, takze po wystgpieniu najgorszego przypadku awarii.
Analiza ta powinna weryfikowac czy zespoty napgdowo-sterowe, pedniki i stery (jesli sa objete
systemem sterowania DP), ktore nadal dziataja po wystapieniu najgorszego przypadku awarii,
moga wytwarza¢ ta samg wynikowa sile zespotu i moment pednika, jakie byly wymagane przed
awarig. Analiza skutkow powinna zapewnia¢ sygnat alarmowy w przypadku, gdy wystapienie
najgorszego przypadku awarii mogloby prowadzi¢ do utraty pozycji i/lub kierunku, na skutek
niewystarczajacego naporu w dominujgcych warunkach srodowiskowych (takich jak wiatr, falo-
wanie, prady, itp.). W przypadku operacji, ktorych bezpieczne zakonczenie zajmie duzo czasu,
analiza skutkow powinna obejmowa¢ funkcje, ktora symuluje pozostaty napor i moc po wystapie-
niu najgorszego przypadku awarii, w oparciu 0 dane wej$ciowe dotyczace warunkow $rodowi-
skowych.

Redundantne systemy komputerowe powinny zapewnia¢ automatyczne przekazywanie stero-
wania po wykryciu awarii w jednym z systemow komputerowych. Automatyczne przekazanie
sterowania miedzy systemami komputerowymi powinno zachodzi¢ w sposéb ptynny, bez
powodowania utraty pozycji i/lub Kierunku.

W przypadku znaku klasy DP3, rezerwowy system sterowania DP powinien znajdowacé si¢
w pomieszczeniu oddzielonym za pomoca przegrody klasy A-60 od gldwnego stanowiska ste-
rowania DP. W czasie dziatania systemu DP, ten rezerwowy system sterowania powinien by¢
W Sposob ciagly aktualizowany z wykorzystaniem danych wejsciowych z co najmniej jednego
z wymaganych zespotow czujnikow, systemu referencyjnego pozycji, odpowiedzi z zespotu
napedowo-sterowego, itp. oraz powinien by¢ gotowy do przejecia sterowania. Przetaczenie
sterowania na system rezerwowy powinno odbywac¢ si¢ r¢cznie, z wykorzystaniem komputera
rezerwowego i powinno by¢ niezalezne od wptywu awarii gtdéwnego systemu sterowania DP.
Systemy sterowania DP, gtowny i rezerwowy, powinny by¢ tak umieszczone, aby co najmniej
jeden z systemdw byt zdolny do automatycznego utrzymywania pozycji po kazdej pojedyn-
czej awarii.

Kazdy system komputerowy DP powinien by¢ oddzielony od innych poktadowych systemow
komputerowych i tacznosci w celu zapewnienia integralnosci systemu DP oraz interfejsow ste-
rowania. Rozdzielenie to mozna osiggna¢ za pomoca Systemow wyposazenia i oprogramowania
oraz przez fizyczne oddzielenie linii kablowych i komunikacyjnych. Trwato$¢ izolacji powinna
by¢ zweryfikowana poprzez analize i potwierdzona prébami. Nalezy wdrozy¢ specjalne $rodki
ochrony w celu zapewnienia integralnosci system komputerowego DP i zapobiegania przyta-
czeniu nieautoryzowanych i niezatwierdzonych urzadzen lub systemow.
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Polaczenia komunikowania danych

Projekt potaczen komunikowania danych zastosowanych przez dwa lub wigcej zespoly nape-
dowo-sterowe oraz ich przyciski sterowania recznego powinien uwzglednia¢ ich redundancje.
Niezalezny joystick moze by¢ obstugiwany przez wspolne redundantne potaczenie komunikacyj-
ne, opisane w 2.4.4.1, ze sterowaniem recznym, ale nie z systemem sterowania DP.

Jesli system sterowania DP wykorzystuje potaczenie komunikacyjne danych, to potaczenie
powinno by¢ oddzielone od potgczen komunikacyjnych sterowania recznego.

Potaczenie komunikacyjne systemu sterowania DP powinno posiada¢ redundancje wtasciwg
dla znaku DP2 and DP2+, oraz redundancje i rozdzielenie fizyczne wiasciwe dla znaku DP3.

W przypadku znakow klasy DP2 i DP2+, kable sterowania i potaczenia komunikacyjne nale-
zace do roznych grup redundancji powinny by¢ rozdzielone, na ile to praktycznie mozliwe.

Systemy referencyjne pozycji

Systemy referencyjne pozycji powinny by¢ wybierane z nalezytym uwzglednieniem wyma-
gan eksploatacyjnych, zaréwno w odniesieniu do ograniczen spowodowanych zastosowanym
sposobem uruchamiania jak i spodziewanym dziataniem w warunkach eksploatacyjnych.

Jesli wymagane jest zainstalowanie wiecej niz jednego systemu referencyjnego pozycji, kaz-
dy z nich powinien mie¢ niezalezny przekaz sygnatow oraz niezalezne interfejsy.

W przypadku znaku klasy DP1, nalezy zainstalowa¢ co najmniej dwa niezalezne systemy re-
ferencyjne pozycji, ktére powinny by¢ jednoczesnie dostepne W systemie sterowania DP
w eksploatacji.

W przypadku znakow klasy DP2 oraz DP3, nalezy zainstalowac¢ co najmniej trzy niezalezne
systemy odniesienia pozycji, ktoére powinny by¢ jednoczesnie dostgpne w Systemie sterowa-
nia DP w eksploataciji.

W przypadku znakow klasy DP2, DP2+ oraz DP3, interfejsy do systemu komputerowego dy-
namicznego pozycjonowania powinny by¢ zgodne z wymaganiem ogoélnej redundancji. Sys-
temy powinny by¢ roéwno rozdzielone pomigdzy grupami redundantnymi i tak rozmieszczone,
aby systemy ktorych dziatanie opiera si¢ na tej samej zasadzie byty rowno rozdzielone mig-
dzy grupy redundantne.

Jesli wymagane jest zainstalowanie wigcej niz dwu systemdw referencyjnych pozycji nie po-
winny by¢ one tego samego typu, ale ich dziatanie powinno by¢ oparte na rdznych zasadach
i odpowiednie do warunkow eksploatacyjnych.

Systemy referencyjne pozycji powinny generowa¢ dane z doktadnoscia i powtarzalnoscia od-
powiednia do zamierzonego dziatania Systemu DP.

Dziatanie systemu referencyjnego pozycji powinno by¢ monitorowane i nalezy przewidzie¢
Ostrzezenia w sytuacji gdy sygnaty alarmowe od tych systemow sa niewtasciwe lub znacznie
pogorszone.

W przypadku znaku klasy DP3, co najmniej jeden z systeméw referencyjnych pozycji powi-
nien by¢ przytgczony do rezerwowego systemu sterowania i oddzielony przegroda klasy A-60
od innych systemow referencyjnych pozyciji.

Jesli stosowany jest akustyczny system referencyjny pozycji, nalezy stosowa¢ hydrofony do
minimalizowania wptywu mechanicznych i akustycznych zaktocen kanatoéw transmisji, takich
jak hatas pednika, pozorne odbicia sygnatu na kadtubie, oddziatywanie risera, nagromadzenia
pecherzy lub blota na sciezce dzwigkowej. Kierunkowos¢ transponderow i hydrofondw powin-
na by¢ zgodna z dostepnos$cig kanatow transmisji we wszystkich przewidywanych warunkach
eksploatacyjnych. Powinno by¢ mozliwe dobranie zakresu czgstotliwosci oraz szybkosci wywo-
tywania zgodnie z dominujagcymi warunkami akustycznymi, z uwzglgdnieniem innych syste-
mow akustycznych wystepujacych w eksploatacji w tym obszarze.

W przypadku zastosowania systemu “napietej liny”, materiaty zastosowane na ling stalowa, wy-
posazenie napinajace i pomocnicze powinny by¢ odpowiednie do zastosowan morskich. \Waga
kotwicy powinna by¢ tak zaprojektowana, aby unikng¢ wleczenia kotwicy po dnie i aby nie wy-
wotywala, przy podnoszeniu, napigcia liny przekraczajacego 60% wytrzymatosci na zrywanie,
a wydajno$¢ napinacza powinna by¢ dostosowana do oczekiwanej amplitudy ruchdw jednostki.
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Jesli stosowany jest GPS lub DGPS, powinien by¢ zaprojektowany zgodnie z Rezolucjami
IMO A.525(13), A.694(17), A.813(19) dotyczacymi standardow komunikowania i dziatania.
Wyposazenie powinno by¢ typu zatwierdzonego lub zgodnego z MED, lub zatwierdzone
przez Administracj¢ bandery, na ile ma to zastosowanie. Wiasciwe certyfikaty powinny by¢
wazne i dostepne na statku. W przypadku innych systemdw odniesienia, zastosowanie ma za-
sada rownowaznosci.

W przypadku znaku klasy DP2+, co najmniej dwa interfejsy cztowiek — maszyna systemow
referencyjnych pozycji powinny by¢ niezalezne od systemu sterowania DP. Interfejsy te po-
winny by¢ umieszczone w glownym stanowisku sterowania DP, pod kontrolg wzrokowa ope-
ratora DP. Te dwa systemy referencyjne spelniajace to wymaganie powinny by¢ zasilane
energetycznie za pomoca réznych UPSow.

Systemy referencyjne pozycji powinny by¢ zasilane energetycznie z UPSow. W przypadku znaku
klasy DP2, DP2+ oraz DP3 usytuowanie zrodet energii powinno by¢ zgodne z wymaganiem re-
dundancji.

Czujniki statku

Czujniki statku powinny pozwala¢ co najmniej na pomiar kierunku statku, jego ruchow oraz
predkosci i kierunku wiatru.

Jesli dla znaku klasy DP2, DP2+ lub DP3 system sterowania DP jest w petni zalezny od pra-
widlowych sygnatow z czujnikow statku, sygnaty te powinny pochodzi¢ z trzech systemow
przeznaczonych do tego samego celu (tj. beda one wynikiem wskazan co najmniej trzech za-
instalowanych czujnikdw referencyjnych kierunkuy).

Czujniki wskazujgce ten sam parametr, ktére sa przytaczone do systeméw redundantnych
powinny by¢ niezalezne ze wzgledu na zasilanie, transmisje sygnatu oraz interfejsy, tak aby
awaria jednego z nich nie miata wptywu na dziatanie pozostatych. W przypadku znakow kla-
sy DP2, DP2+ oraz DP3 uktad zasilania energetycznego powinien spetnia¢ ogdlne wymaga-
nie dotyczace redundancji. W przypadku znaku klasy DP1, gdzie wymagane jest tylko urza-
dzenie UPS, zasilanie moze pochodzi¢ z tego samego zrodta/UPS.

W przypadku znaku klasy DP3, jeden z kazdego typu czujnikéw powinien by¢ bezposrednio
przytaczony do rezerwowego system sterowania DP i powinien by¢ oddzielony od innych
czujnikdw przegroda klasy A-60. Jesli dane z tych czujnikow przechodza do uzytku gtéwne-
go systemu sterowania DP, system ten powinien by¢ tak zaprojektowany, aby jego awaria nie
miata wptywu na spojnos¢ sygnatow przekazywanych do rezerwowego systemu sterowania
DP.
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Tabela 2.4
Podsumowanie wymagan dotyczacych systemu DP dla znakdw klasy DP

Wymagania minimum dla kazdego znaku klasy

Podsystemy W L.
yposazenie
lub komponenty DP1 DP2 DP2+ DP3
Pradnice i napedy Nieredundantny Redundantny Redundantny Redundantny, w oddzielnych
przedziatach
SYSTEM ENER- Rozdzielnica gtéwna 1 122 szynami przytaczonymi normal- | 1 z 2 szynami przylaczonymi normal- |Co najmniej 2 z wytacznikami
GETYCZNY Patrz Uwaga (*) nie zamknigtymi 1 wylacznikiem nie zamknigtymi 1 wytacznikiem  |w oddzielnych przedziatach
Wylacznik szyn zbiorczych 0 1 1 2 2 otwarte, po jednym w kaz-
Patrz Uwaga (*) dej rozdzielnicy gtownej
System rozdzielczy Nieredundantny Uktad redundantny Uktad redundantny Uktad redundantny w oddziel-
Patrz Uwaga (*) nych przedziatach
System zarzadzania zasilaniem Nie Tak Tak Tak
SYSTEM Zespoty napgdowo-sterowe Nieredundantny Uktad redundantny Uktad redundantny Uktad redundantny w oddziel-
NAPEDOWO TR S E— Tek Tk . nych prTzeckimaiach
-STEROWY {\\'1gnlu a <a{ €g0 Zespo u_ W a a a a
gtéwnym stanowisku sterowania DP
Liczba komputeréw sterowania 1 2 2 2 + 1 w rezerwowym stan-
SYSTEM owisku sterowania
STEROWANIA BP Joystick z automatycznym kierunkiem | Wymagany Patrz Uwaga (**) Wymagany Wymagany Wymagany
Reczne sterowanie zespotem naped. Tak Tak Tak Tak
SYSTEM System referencyjny pozycji 2 3 3 2+ (1) \x/\: Srl((elzjesrt\/(;/rc:)v\\l%r:i fjtan-
REFERENCYJNY - - . . )
Interfejs cztowiek — maszyna dla Nie Nie Tak Nie
systemow referencyjnych pozycji
wymagany poza stanowiskiem
operatora systemu sterowania DP
VRS/MRU 1 2 3 2 + 1 w rezerwowym stan-
owisku sterowania
Czujnik wiatru 1 2 2 2 + 1 w rezerwowym stan-
owisku sterowania
Zyroskop 1 3 3 2 + 1 w rezerwowym stan-

owisku sterowania
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UPS 1 2 2 2 + 1 w rezerwowym stan-
owisku sterowania

Drukarka Tak Tak Tak Tak

Rezerwowe stanowisko sterowania jednostki rezerwowej N/A N/A N/A Tak

Petla monitorujaca zatrzymania awaryjnego Nie Nie Tak Nie

Urzadzenie sterowe — dodatkowe wymagania dot. monito- Nie Nie Tak Tak

rowania

Analizator skutkow Nie Tak Tak Tak

Analiza FMEA Nie Tak Tak Tak

(*) Zgodnie z Przepisami klasyfikacji i budowy statkéw morskich, Czes¢ VIII. (**) Tam gdzie przewidziano, awaria joysticka powinna doprowadzi¢ system do warunkéw bezpiecznych
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2.5 Kable oraz systemy pomocnicze dla znakéw klasy DP2, DP2+ and DP3

2.5.1 Systemy pomocnicze, obstugujace je urzadzenia, zespoty napedowo-sterowe, komponenty elek-
tryczne oraz wszystkie inne systemy i komponenty niezb¢dne do zasilania systemu DP w energi¢ i/lub
naped, powinny mie¢ uktad spelniajacy wymagania dotyczace redundancji podane dla danego znaku
klasy.

25.2 W przypadku znaku klasy DP2+, jesli nie ustalono inaczej w tej Publikacji, staty rurocigg moze
by¢ wspdlny dla komponentéw zaprojektowanych z redundancja.

2.5.3 Zasilanie paliwowe powinno by¢ zaprojektowane z petnym rozdzieleniem systemdéw z wymaga-
ng redundancja, ze wzgledu na ryzyko zanieczyszczenia paliwa.

2.5.4 Co najmniej jeden zbiornik rozchodowy powinien obstugiwac kazdy dedykowany system. Moz-
na zainstalowa¢ konstrukcje stuzace do przechodzenia przez zbiornik, ale w takim przypadku musza by¢
one zamknigte podczas normalnego dziatania zbiornika.

255 Jesli system paliwowy wymaga ogrzewania, system grzewczy powinien by¢ zaprojektowany
z odpowiednim poziomem redundancji, chyba ze przewidziane jest paliwo, ktore nie wymaga ogrzewa-
nia, przy spelnianiu wymagania 2.5.4.

2.5.6 W przypadku znaku klasy DP2+, systemy chtodzenia wody stodkiej posiadajace wymagang re-
dundancje powinny by¢ zaprojektowane jako oddzielne systemy, ze wzgledu na ryzyko powaznej utraty
wody lub nagromadzenia si¢ gazu na skutek wycieku.

2.5.7 W przypadku znaku klasy DP2+, systemy pneumatyczne posiadajagce wymagang redundancje
powinny by¢ zaprojektowane jako oddzielne systemy, ze wzgledu na ryzyko wycieku.

2.5.8 W przypadku znaku klasy DP2, systemy rurociggow paliwa, smaru, oleju hydraulicznego, wody
chtodzacej oraz kable powinny by¢ rozmieszczone z nalezytym uwzglednieniem zagrozenia pozarowego
oraz uszkodzenia mechanicznego. Zalanie i pozar nie powinny by¢ rozpatrywane, poza wymaganiami dla
gtownego symbolu Kklasy.

2.5.9 W przypadku znaku klasy DP3, redundantne systemy rurociaggow (np. rurociagi paliwa, wody
chlodzacej, oleju smarnego, oleju hydraulicznego, itp.) nie powinny by¢ prowadzone razem przez te
same przedziaty. Systemy, ktdre spetniajag wymaganie projektowej redundancji, powinny by¢ oddzielone
przegrodami klasy A-60, z odpowiednig izolacjg przeciwpozarowg oraz powinny by¢ wodoszczelne jesli
znajduja si¢ ponizej wodnicy awaryjnej. Przegrode wodoszczelng nalezy takze uwzglednié powyzej
wodnicy awaryjnej, jesli moze wystapi¢ wyciek duzych ilosci cieczy, szczeg0lnie w przypadku wycieku
cieczy palnej.

Jesli nie mozna tego unikngé, rurociagi takie moga by¢ prowadzone razem w kanatach klasy A-60,
wlacznie z zakonczeniami kanatow, ktore sa skutecznie zabezpieczone przed wszystkimi zagrozeniami
pozarowymi, Z wyjatkiem tych ktore stanowig same rury. Kable w osobnych rurach, ktore sa prowadzone
oddzielnie, moga znajdowac si¢ na poktadzie otwartym.

2.5.10 W przypadku znaku klasy DP3, kable wyposazenia lub systemoéw redundantnych nie powinny
by¢ prowadzone wspolnie w tych samych przedziatach. Jesli nie mozna tego uniknaé, kable takie moga
by¢ prowadzone wspdlnie w kanatach kablowych klasy A-60, wiacznie z zakonczeniami kanatow, ktore
sg skutecznie zabezpieczone przed wszystkimi zagrozeniami pozarowymi, Z wyjatkiem tych ktore sta-
nowia same kable. W kanatach tych nie moga znajdowac si¢ skrzynki taczeniowe kabli.

2.5.11 W przypadku znaku klasy DP3, kable wyposazenia lub systemOw redundantnych nie powinny
by¢ prowadzone przez te same przedzialty. Jednak mozna uzna¢, ze kable elektryczne jednego systemu
beda nadal sprawne, jesli zostang poprowadzone przez przedzial, w ktdrym znajduje si¢ inny system
redundantny, pod warunkiem Ze:

.1 kable system6w redundantnych nie sa poprowadzone razem;
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.2 kable te spetniajag wymagania normy IEC 60092-359, w celu bycia uznanymi za zdolne do dzia-
tania podczas przypadku zalania i nie maja one potaczen, ztaczek, przytaczonego wyposazenia
w tym pomieszczeniu; jesli zainstalowano potgczenia, ztaczki lub przytaczono urzadzenia, po-
winny one mie¢ stopien ochrony obudowy IPX8, zgodnie z normg IEC 60529, oraz

3 kable sg typu ognioodpornego spehiajacego wymagania norm IEC 60331-1 oraz IEC 60331-2 | nie
majg one potaczen, ztaczek i przytaczonego wyposazenia w tym pomieszczeniu lub, alternatywnie,
zostaty umieszczone w obudowie zamknigtej ze wszystkich stron o standardzie A-60.

2.6 System sygnalizacji alarmowej i monitorowania

2.6.1 Nalezy zainstalowac system sygnalizacji alarmowej i monitorowania zgodnie z majacymi zasto-
sowanie wymaganiami Przepisow klasyfikacji i budowy statkdw morskich, Czesé VIII.

2.6.2 Centrum sterowania systemem DP powinno by¢ zaopatrzone w sygnalizacje alarmowa i 0strze-
gawcza odzwierciedlajaca status systemu DP.

2.6.3 Woykroczenie przez statek poza ustalony zakres pozycji i kierunku powinno inicjowac sygnat
alarmowy.

2.6.4 W przypadku kazdej awarii systemu online lub zapasowego sterowania pozycja, po wyborze
czujnika lub systemu odniesienia pozycji, powinien by¢ uruchomiony sygnat alarmowy.

2.6.5 Analiza skutkow dla znakow klasy DP2, DP2+ oraz DP3:

2.6.5.1 Systemy sterowania DP powinny wykonywa¢ analize zdolnosci zachowania pozycji po wysta-
pieniu najgorszego przypadku awarii. W przypadku gdy awaria spowoduje utrate pozycji w dominuja-
cych warunkach atmosferycznych, powinien uruchamia¢ si¢ sygnat alarmowy, z maksymalnym opdznie-
niem 5 minut.

2.6.5.2 Analiza skutkéw powinna by¢ powtarzana automatycznie w ustalonych odstgpach czasu. Ope-
rator powinien mie¢ mozliwos¢ monitorowania, czy analiza jest przeprowadzana.

2.6.5.3 Analiza powinna mie¢ nizszy priorytet wykonywania niz zadania kontroli i sygnalizacji. Jesli
analiza nie zostata zakonczona w ciggu 2 minut, powinien uruchamiac si¢ sygnat alarmowy.

2.7 Obliczenia srodowiskowe dla znaku klasy DP2+

2.7.1 Obliczenia srodowiskowe powinny by¢ przedstawione do zatwierdzenia, w przypadku znaku

klasy DP2+. Sprawno$¢ utrzymania pozycji powinna by¢ skwantyfikowana zgodnie z uznana norma.

Obliczenia nalezy przedstawi¢ w postaci raportu, ktory powinien obejmowaé co najmniej nastgpujace

informacje:

— dane dotyczace zespotu napedowo-sterowego: napdr maksymalny, umiejscowienie, moc,

— dane dotyczace statku zastosowane w obliczeniach powinny by¢ przedstawione jako warto$ci liczbo-
we, razem z (uproszczonymi) rysunkami uktadu pokazujacego rzuty zarowno rejonow przednich, jak
i tylnych, na ktére oddziatujg wiatr i prady morskie. Nalezy takze poda¢ informacje dotyczace dtugo-
$ci (catkowitej oraz migdzy pionami), Szerokosci, zanurzenia,

— obliczenia: opis zastosowanej metody matematycznej. Tabele z informacjami dla kazdego miejsca
obliczeniowego: sity srodowiskowe dotyczace wiatru, falowania i pradu. Wydajnos$¢ napedu dla kaz-
dego zespolu napedowo-sterowego, catkowita sita naporu oraz catkowity moment obrotowy.

— whnioski.
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Zestawienie minimalnego oprzyrzadowania stanowiska sterowania systemem DP

Tabela 2.6

System Monitorowane parametry Sygnalizator Alarm
Status automatycznie sterowanych wytacznikéw obwodow X
System rozdzialu | pyzjomy zasilania szyny X
energii
Odbiorniki duzej mocy — poziomy zasilania X
Status systemu zarzadzania zasilaniem X X
Rezerwa dostgpna (wirujaca) X
Niskie ci$nienie oleju smarnego silnika X
Wysoka temperatura czynnika chtodzacego silnika X
Niski i wysoki poziom ci$nienia oleju hydraulicznego $ruby o skoku X
nastawnym
Wysoka temperatura oleju hydraulicznego sruby o skoku nastawnym X
Skok sruby o skoku nastawnym X
Obroty urzadzenia napgdowego X
System zasilania Kierunek naporu X
EZZV?,(K:;I% \I;VZI;% :\;g;(ijecl)q chl:_is(;(:rz(i)\;vvae ;;Inika/ przetwornicy potprzewodnika urzadzenia x
Temperatura silnika/ przetwornicy potprzewodnika urzadzenia napgdo- x
Wo-sterowego
Zwarcie silnika urzadzenia napgdowo-sterowego X
Dostgpna moc wzbudnicy silnika urzadzenia napgdowo-sterowego X
Dostepne zasilanie silnika urzadzenia napgdowo-sterowego X
Przeciazenie silnika urzadzenia napgdowo-sterowego X
Wysoka temperatura silnika urzadzenia napgdowo-sterowego X
Praca urzadzenia napgdowo-sterowego (on-line/off-line) X
Wybieganie poza zakres operacyjny X
Wada systemu sterowania X
Sprawnose Wada czujnika pozycji X
systemu
Docelowa i aktualna pozycja i kierunek statku X
Predkosc i kierunek wiatru X
Wybrany system odniesienia X
Umiejscowienie urzadzenia napedowo-sterowego (graficznie) X
Szczego6lne wyma- | Zastosowany dostgpny napor i jego wektor X
zngatluiak?aogc;gcze 2 Dostgpne rezerwowe urzadzenia napedowo-sterowe X
DP3 Alert urzadzenia analizy skutkdw X
Informacja dotyczaca pozycji Z przytaczonego systemu referencyjnego X

pozycji
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2.8 Oprogramowanie
2.8.1 Oprogramowanie powinno spetnia¢ wymagania Publikacji PRS 9/P, p.3.1, 3.3 1 3.4.

2.9 Wymagania dotyczace waznych systemow nie zwigzanych z DP

W przypadku statkow ze znakami klasy DP2, DP2+ oraz DP3, systemy ktore nie sa bezposrednio
czescig systemu DP, ale ktore w przypadku awarii moga spowodowaé awarie systemu DP (takie jak
wspolne instalacje gaszenia pozaru, wentylacja silnika, ogrzewanie, systemy wentylacji i klimatyzacji,
systemy wylgczania, itp.), powinny takze spetnia¢ wtasciwe wymagania tej Publikacji.

2.10 Niezalezny system joystickOw

2.10.1 Nalezy zainstalowa¢ system joystickOw niezalezny od automatycznego systemu sterowania DP.
Zasilanie energetyczne niezaleznego Systemu joystickow powinno by¢ niezalezne od urzadzen UPS sys-
temu sterowania DP. Awaria niezaleznego Systemu joystickow powinna inicjowaé sygnat alarmowy.

2.10.2 Niezalezny system joystickdw powinien posiada¢ automatyczne sterowanie kierunkiem

2.10.3 Kazda awaria, ktéra powoduje utrate przez operatora kontroli nad urzadzeniami napedowo-
sterowymi w niezaleznym systemie sterowania joystickami powinna skutkowa¢ zatrzymaniem polecen
dotyczacych napedu lub ich skasowaniem. W przypadku gdy awaria ma wplyw na ograniczong liczbe
urzadzen napedowo-sterowych, moga by¢ skasowane polecenia wydane tylko do tych urzadzen, podczas
gdy pozostate urzadzenia nadal bedg objete sterowaniem systemu joystickdw.

3 WYMAGANIA OPERACYJNE

3.1 Przed kazdym uruchomieniem system DP powinien by¢ on sprawdzony zgodnie z majaca zastoso-
wanie lista kontrolng dla danej pozycji statku oraz innymi narzgdziami wsparcia decyzji, takimi jak Wy-
tyczne eksploatacyjne dotyczace okreslonych dziatan (ASOG), w celu upewnienia si¢ co do prawidtowe-
go funkcjonowania systemu DP oraz ze zostat on ustawiony na odpowiedni tryb dziatania.

3.2 Podczas dziatania systemu DP, powinien by¢ on sprawdzany regularnie wedtug majacej zastoso-
wanie wachtowej listy kontrolnej przeznaczonej dla danego statku.

3.3  Operacje systemu DP, ktore sa wymagane dla znaku klasy DP2, DP2+ lub DP3, powinny zosta¢
zakonczone gdy warunki srodowiskowe (np. dotyczace wiatru, falowania, pradéw, itp.) uniemozliwiaja
statkowi z systemem DP utrzymywanie pozycji, po spetnieniu si¢ kryterium dotyczacego pojedynczej
awarii majacego zastosowanie do danego znaku klasy. W tym kontekscie nalezy takze wzia¢ pod uwage
pogorszenie si¢ warunkow srodowiskowych oraz czas niezbedny do bezpiecznego zakonczenia operacji.
Nalezy to sprawdzi¢ bioragc pod uwage ograniczenia czynnikéw $rodowiskowych przy eksploatacji ze
znakiem klasy DP1 oraz poprzez srodki automatyczne (np. analiza skutkoéw) przy eksploatacji ze znaka-
mi klasy DP2, DP2+ lub DP3.

3.4 Na statku powinny znajdowac sie niezbedne instrukcje eksploatacyjne.

3.5 Nalezy sporzadzi¢ wykresy biegunowej zdolnosci systemu DP w celu wykazania zdolnosci zacho-
wania pozycji w warunkach pelnej funkcjonalno$ci oraz po wystapieniu najgorszego przypadku awarii.
Wykresy zdolno$ci powinny odzwierciadla¢ warunki srodowiskowe w rejonie dziatania statku oraz wa-
runki eksploatacyjne specyficzne dla wykonywanego zadania.

3.6 Podreczniki obstugi systemu DP danego statku powinny zawiera¢ nastepujace listy kontrolne, procedu-
ry testowe, proby oraz instrukcje:

.1 lista kontrolna pozycji statku (patrz 3.1 powyze;j);

.2 lista kontrolna wachtowa (patrz 3.2 powyzej);

.3 instrukcje eksploatacyjne systemu DP (patrz 3.4 powyzej);

4 testy i procedury wykonywane corocznie (patrz 4.1.1.3);

29



.5 testy i procedury wykonywane przy poczatkowym uruchomieniu oraz okresowe (wykonywane
co 5 lat) (patrz 4.1.1.114.1.1.2);

6 przyktady testow i procedur wykonywanych po wprowadzeniu modyfikacji i wykryciu niezgodno-
Sci (patrz 4.1.1.4);
procedura przywrocenia funkcjonowania po awarii zasilania;
wykaz komponentéw waznych;
przyktady trybow operacyjnych;

0 narzedzia wsparcia decyzyjnego, takie jak Wytyczne eksploatacyjne dotyczace okreslonych dzia-
tan (ASOG)

11 wykresy zdolnosci (patrz 3.5 powyzej).

= © 0~

4 PRZEGLADY, PROBY ORAZ DOKUMENT ZATWIERDZENIA WERYFIKACJI
DYNAMICZNEGO POZYCJONOWANIA (DPVAD)

4.1 Przeglady i proby

411 Kazdy statek posiadajacy system DP objety tymi wymaganiami powinien podlega¢ przegladom
i prébom podanym ponize;j:

1 przeglad zasadniczy obejmujacy pelny przeglad systemu DP oraz proby potwierdzajace analize
FMEA dla znakow klasy DP2, DP2+ oraz DP3, w celu zapewnienia catkowitego spetniania
wymagan majacych zastosowanie czesci tej Publikacji. Powinien on poza tym uwzglgdnia¢ peing
probe wszystkich systemdw i komponentdéw oraz zdolnos¢ zachowania pozycji statku po poje-
dynczych awariach okreslonych dla danego znaku klasy. Nalezy sporzadzi¢ zapis dotyczacy ty-
pu wykonanej proby oraz jej wynikow, ktory powinien znajdowac si¢ na statku;

.2 proby okresowe w odstepach czasu nie przekraczajacych piec (5) lat, w celu zapewnienia catko-
witego spelniania majacych zastosowanie czgsci wymagan tej Publikacji. Nalezy przeprowadzié¢
pelng probe zgodnie z wymaganiami 4.1.1.1. Nalezy sporzadzi¢ zapis dotyczacy typu wykona-
nej proby oraz jej wynikow, ktory powinien znajdowac¢ si¢ na statku;

3 przeglad roczny powinien by¢ przeprowadzany w okresie trzech (3) miesiecy przed i po kazdej dacie
rocznicowej Dokumentu zatwierdzenia weryfikacji dynamicznego pozycjonowania®. Przeglad roczny
powinien zapewni¢, ze system DP jest utrzymywany zgodnie z majgcymi zastosowanie czesCiami
tych wymagan i jest w dobrym stanie. Nalezy przeprowadzi¢ coroczng probg wszystkich waznych
systemow i komponentow w celu udokumentowania zdolno$ci statku z systemem DP do utrzymy-
wania pozycji po pojedynczych awariach okreslonych dla przyznanego znaku klasy oraz potwierdze-
nia analizy FMEA i podrecznika obstugi. Nalezy sporzadzi¢ zapis dotyczacy typu wykonanych prob
oraz ich wynikow, ktory powinien znajdowac si¢ na statku; oraz

4 przeglad, generalny lub cze$ciowy, wynikajacy z okoliczno$ci, powinien by¢ wykonany po kazdym
wykryciu i skorygowaniu usterki lub po wypadku, ktéry ma wplyw na bezpieczenstwo statku z sys-
temem DP, lub w przypadku przeprowadzania wszelkich waznych napraw lub wprowadzania zmian
lub poprawek. Po takim przegladzie nalezy przeprowadzi¢ niezbedne proby w celu wykazania peinej
zgodnosci z majacymi zastosowanie postanowieniami tych wymagan. Nalezy sporzadzi¢ zapis doty-
czacy typu wykonanych préb oraz ich wynikdw, ktory powinien znajdowac si¢ na statku.

4.1.2 W przypadku statkdw ze znakami klasy DP2, DP2+ i DP3, nalezy wykona¢ analiz¢ FMEA. Jest
to systematyczne badanie systeméw o stopniu szczegétowosci wymaganym do wykazania, ze zadna
pojedyncza awaria nie spowoduje utraty pozycji lub kierunku, ktére powinno zweryfikowaé zatozenie
projektowe dotyczace najgorszego przypadku awarii. Analiza ta powinna by¢ nastgpnie potwierdzona
poprzez wykonanie préb potwierdzajacych analize FMEA. Wyniki analizy FMEA lub préb ja potwier-
dzajacych powinny znajdowac sie statku, a analiza FMEA powinna by¢ uaktualniania.

4.1.3 Powyzsze przeglady i proby powinny by¢ wykonywane w obecnosci inspektora PRS.

! Jesli Dokument zatwierdzenia weryfikacji dynamicznego pozycjonowania nie jest dostepny, date przegladu rocznego nalezy
ustali¢ na podstawie daty rocznicowej przegladu zasadniczego.
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414 Po zakonczeniu kazdego przegladu i prob, nie wolno wprowadza¢ zadnych istotnych zmian
w systemie DP bez zatwierdzenia ich przez PRS, z wyjatkiem bezposredniego zastapienia wyposazenia
lub osprzetu w celu naprawy lub konserwacji.

4.2 Dokument zatwierdzenia weryfikacji dynamicznego pozycjonowania (DPVAD)

4.2.1 Zgodno$¢ z tymi wymaganiami powinna by¢ zweryfikowana za pomocg Dokumentu zatwierdze-
nia weryfikacji dynamicznego pozycjonowania (DPVAD) wystawionego przez PRS.

4.2.2 Dokument DPVAD powinien by¢ wystawiony przez PRS, po zakonczeniu przegladu i préb,
zgodnie z tymi wymaganiami.

4.2.3 Dokument DPVAD powinien by¢ sporzadzony w oficjalnym jezyku kraju wystawiajacego. Jesli
tym jezykiem nie jest jezyk angielski lub francuski, do dokumentu powinno by¢ zatgczone jego ttuma-
czenie na jeden z tych jezykow.

4.2.4 Dokument DPVAD wystawiany jest na okres nieprzekraczajacy pieciu lat, lub na okres podany
przez PRS.

4.2.5 Dokument DPVAD powinien utraci¢ wazno$¢ po wprowadzeniu istotnych zmian w wyposazeniu,
osprzecie, uktadach, itp. systemu DP wymienionych w tych wymaganiach bez zatwierdzenia przez PRS,
z wyjatkiem bezposredniego zastapienia wyposazenia lub osprzgtu w celu naprawy lub konserwacji.

4.2.6 Dokument DPVAD wystawiony na statek z systemem DP powinien utraci¢ wazno$¢ po przenie-
sieniu takiego statku do bandery innego kraju.

4.2.7 Uprawnienia zwigzane z dokumentem DPVAD nie moga by¢ dochodzone na korzys¢ zadnego
innego statku z systemem DP, jesli dokument DPVAD jest wazny.

4.2.8 Wyniki prob zwigzanych z dokumentem DPVAD powinny by¢ dostepne na statku do wgladu.

Wykaz zmian obowigzujacych od 1 lipca 2019

Pozycja Tytul/Temat Zrédio
Wiele pozycji Wdrozenie nowego znaku klasy DP2+ PRS
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