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D-02.02.01.WD.
WZMACNIANIE PODLOZA GRUNTOWEGO METODA
WALCA DYNAMICZNEGO (RDC)

1. WSTEP

1.1 Nazwa zadania

Budowa ul. Nowej Portowej w Gdansku — ETAP I droga jednojezdniowa od km 0+860 do km
1+244,37 (granica terendw Gminy Miasta Gdanska)

1.2. Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszych Warunkéw Wykonania i Odbioru Rob6t Budowlanych (WWiORB)
zwigzane z wzmocnieniem podloza metoda walca dynamicznego RDC (Roller Dynamic
Compaction) w ramach inwestycji: ,,Budowa ulicy Nowa Portowa odcinek 2 na terenie PCL w
Gdansku.”

1.3.  Zakres robot objetych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej ST maja zastosowanie przy wykonaniu i odbiorze wykopow w
gruntach nieskalistych.

1.4. Informacje ogodlne o terenie budowy

Informacje ogdlne zwarto w D-M-00.00.00.

1.5. Nazwy i kody

Grupa robot: 45100000-8 Przygotowanie terenu pod budowe.

Klasa robot: 45110000-1 Roboty w zakresie burzenia i rozbidrki obiektow
budowlanych, roboty ziemne.

Kategoria robot:  45111000-8 Roboty w zakresie burzenia, roboty ziemne.

1.6 OKkreslenia podstawowe

Wzmocnienie podloza - trwale i nieodwracalne nadanie podiozu gruntowemu wlasciwosci

zwiekszajacych jego nosnos$¢ oraz zmniejszajacych odksztatcalno$¢ i wrazliwos¢ na wptyw

czynnikow atmosferycznych.

Wzmocnienie podloza metodqa RDC - wzmacniania podioza niespoistego poprzez

zageszezanie tzw. dynamicznym walcem tréjkatnym. Metoda ta zwane jest z angielskiego
Roller Dynamic Compaction lub Impact Roller Compaction.
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Platforma robocza - warstwa nie zageszczonego gruntu lub kruszywa uformowana w celu
umozliwienia ruchu ci¢zkiego sprz¢tu stanowigca jednocze$nie gérng warstwe wzmacnianego
podioza.

Przejscie robocze - jedno przejScie sprzetu po powierzchni zageszczanego terenu wg
okreslonego klucza, podczas ktoérego generowana jest energia kinetyczna.

Poletko prébne — odcinek podtoza z reprezentacyjnymi warunkami gruntowymi o dtugosci
min 50m wzmacniamy w celu okreslenia parametrow pracy maszyn w technologii RDC oraz
potwierdzenia skutecznosci metody zageszczania.

1.7 Ogodlne wymagania dotyczace robét

Wykonawca jest odpowiedzialny za jakos¢ ich wykonania oraz za zgodnos¢ z Dokumentacja
Projektowa, WWiORB i poleceniami Inzyniera. Roboty powinny by¢ wykonywane na
podstawie opracowanego przez Wykonawce, przedstawionego Inzynierowi i zaakceptowanego
Projektu Technologicznego Wzmocnienia Podtoza Gruntowego.

1.8 Wymagania dokumentacyjne

Szczegdtowy projekt technologiczny dostosowany do stosowanego sprzgtu powinien by¢
wykonany przez uprawnione do tego osoby. Powinien gwarantowaé spelnienie warunkow
nos$nosci i uzytkowania obiektu budowlanego.

Roboty zwigzane z wykonaniem wzmocnienia podtoza metodag RDC powinny by¢ realizowane
zgodnie z Projektem Technicznym przygotowanym przez Wykonawce i zaakceptowanym
przez Inzyniera Kontraktu. Dopuszcza si¢ biezace korekty w prowadzeniu rob6t. Zasadnicze
zmiany beda ustalane z Projektantem i Inzynierem na podstawie biezacych raportéw z
przebiegu procesu wzmocnienia.

Projekt technologiczny nalezy przygotowa¢ na podstawie nastgpujacych materialow:
dokumentacji projektowej, dokumentacji geotechnicznej, ewentualnie dodatkowych badan
podioza.

Projekt technologiczny powinien okresla¢: rzedng poziomu platformy roboczej, ilos¢
przejazdow roboczych przez kazdy wzmacniany punkt, warunki kontroli. Dla kazdego obszaru
wzmocnienia zostang w projekcie technologicznym dobrane: klucz przejazdu sprzetu oraz
parametr zakonczenia procesu zaggszczania.

Wzmocnienie podioza gruntowego powinno zagwarantowac spetnienie warunkéw dotyczacych
nosnosci podtoza okreslonych przez projekt. Dopuszczalne osiadanie catkowite po wykonaniu
podbudowy nie powinny przekroczy¢ 10 cm.
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2. MATERIALY

Ogoblne wymagania dotyczace materialdéw, ich pozyskiwania i sktadowania podano w
WWiORB D-M.00.00.00 ,,Wymagania og6lne”.

2.1 Zgodno$¢ materialow z dokumentacja projektowa

Materialy 1 sprzet do wykonania rob6t powinny by¢ zgodne z podstawowymi ustaleniami
dokumentacji projektowej oraz szczegétowymi ustaleniami projektu technologicznego.

2.2 Stosowane materialy

Przy zageszczaniu metoda RDC wigkszosci gruntéw, zwlaszcza gruntéw niespoistych,
nienawodnionych zasadniczo nie wystgpuje potrzeba stosowania dodatkowych materiatow.

Jezeli ze wzgledow technologicznych nastapi koniecznos¢ wykonania platformy roboczej
materiat uzyty do jej budowy powinien spetnia¢ nastepujace warunki: grunt naturalny tj. Z -
zwir lub Po - posp6tka zgodna z PN-B-02480. Istnieje mozliwos¢ uzycia gruntéw dostepnych
lokalnie np. zuzel, spieki kopalniane, materiaty z rozbidorki bez domieszek drewna, stali.
Generalnym ograniczeniem jest zawartos¢ czastek ponizej 0,075mm < 5%.

Sktadowanie materialéw sypkich, nie przeznaczonych do bezposredniego wbudowania po
dostarczeniu na budowe, powinno odbywac¢ si¢ na podtozu réwnym, utwardzonym, przy
zabezpieczeniu materiatu przed zanieczyszczeniem i zmieszaniem z innymi materiatami.

3. SPRZET

Ogodlne wymagania dotyczace sprzetu podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”
punkt 3.

Wykonawca jest zobowigzany do uzywania jedynie takiego rodzaju sprzetu, ktory nie
spowoduje niekorzystnego wpltywu na wlasciwosci gruntu. Uzyty sprze¢t powinien zapewniad
ciggtos¢ wykonywanej pracy oraz uzyskanie wymaganej wydajnosci dla umozliwienia
wykonania wszystkich czynno$ci zwigzanych z zakresem robot.

Wykonawca powinien na placu budowy dysponowa¢ biurem oraz odpowiednim wilasnym
zapleczem i serwisem technicznym umozliwiajagcym ciggte prowadzenie robot.

3.1 Parametry szczegétowe dotyczace sprzetu

Przy wzmacnianiu podioza gruntowego metoda RDC nalezy zastosowac zestaw z tzw. walcem
niekolowym tréjkatnym. Zestaw sktada si¢ z ciggnika kotowego lub gasienicowego, ktéry w
warunkach budowy osigga predkos¢ 10-15 km/h oraz modutu walca trojkatnego. Walec
trojkatny, holowany jest przez ciggnik z predkoscig 10-15km/h, co powoduje jego obracanie i
generowanie drgan o stalej czestotliwosci. Trojkatne masy opadajac na ziemi¢ wzmacniajg
grunt energig potencjalng ok. 25 KJ. Masa tréjkatnych elementéw wraz z ramg wynosi ok. 16
T. Szeroko$¢ quasi trojkatnych elementéw wzbudzajacych drgania i zaggszczajacych podtoze
wynosi ok. 2 x 900mm.
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4. TRANSPORT

Ogoblne wymagania dotyczace transportu podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogélne”
punkt 4.

Wszystkie uzywane S$rodki transportowe powinny by¢ zgodne z warunkami Kontraktu,
wymienione przez Wykonawce w PZJ i zatwierdzone przez Inzyniera. Wyboér srodkéw oraz
metod transportu powinien by¢ dostosowany do rodzaju i stanu gruntu.

5.  WYKONANIE ROBOT

Ogoélne wymagania dotyczace wykonania rob6t podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania
0gdllne” punkt 5.

Wykonawca w ramach Robét opracuje szczegdétowy projekt technologiczny, uwzgledniajacy
warunki geotechniczne i stosowany sprzet. W ramach PZJ Wykonawca przedstawi Inzynierowi
projekt organizacji i harmonogram Robdt uwzgledniajacy wszystkie warunki w jakich beda
wykonywane Roboty. Konstrukcja i sposob wykonania rob6t powinny by¢ zgodne z
dokumentacja projektows. Podstawowe czynnosci przy wykonywaniu rob6t obejmuja:
wykonanie poletka probnego, roboty przygotowawcze, ew. wykonanie warstwy platformy
roboczej, wzmocnienie podtoza metodg RDC, roboty wykonczeniowe.

5.1 Poletko prébne

Przed rozpoczeciem prac wymaga si¢ wykonania poletka prébnego w celu ustalenia
prawidlowosci przyjetych zatozen projektowych 1 technologicznych oraz okreslenia
optymalnych parametréw pracy maszyn. Liczba przejazdéw sprz¢tu oraz schemat przejazdu
wstepnie dobrane w Projekcie Technologicznym zostang dobrane szczegdétowo przez
Wykonawce na bazie do§wiadczen z poletka probnego.

5.2 Roboty przygotowawcze

Przed przystgpieniem do robdt nalezy, na podstawie dokumentacji projektowej: ustali¢
lokalizacje terenu robot, przeprowadzi¢ obliczenia i pomiary geodezyjne niezbe¢dne do
szczegblowego wytyczenia robdt oraz ustalenia danych wysokos$ciowych w lokalnym uktadzie
odniesienia.

Do prac udostepniajacych teren rob6t moga nalezec:

- sprawdzenie terenu prac pod katem ewentualnych kolizji z sieciami.

- doprowadzenie drog, zdj¢cie humusu (warstwy gleby urodzajnej) i wyréwnanie terenu;

- na gruntach stabych przygotowanie terenu budowy tak, aby byl mozliwy wjazd maszyn i
pojazdow;

- po umozliwieniu wjazdu maszyn mozna przystapi¢ do makroniwelacji terenu, w ramach ktore;j
nalezy zapewni¢ sprawne odprowadzenie woéd powierzchniowych i gruntowych. W
przypadkach niezbednych, nalezy przewidzie¢ wczesniejsze osuszenie lub odwodnienie terenu.
Jezeli w odlegtosci mniejszej niz S0m od wzmacnianego obszaru potozone sg budynki, nalezy
wykona¢ ich inwentaryzacj¢ pod katem uszkodzen w konstrukcji.

W celu okreslenia efektowno$ci wzmocnienia podloza nalezy przed jego rozpoczeciem
wykona¢ precyzyjne pomiary geodezyjne wysokos$ci wzmacnianego terenu.

5.3 Roboty przy wzmacnianiu wglebnym podioza metoda walca dynamicznego

Sposéb wykonania rob6t przy wzmacnianiu podioza metoda RDC powinien by¢ zgodny z
projektem technologicznym opracowanym przez Wykonawce uszczegdtowionym w raporcie z
poletka prébnego. W przedmiotowym projekcie zaggszczeniu poddane zostang zakresy
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wzmocnienia gruntéw niespoistych, luznych. Projekt wzmocnienia podtoze bedzie definiowat
wstepne te parametry pracy. Jako parametry pracy rozumie si¢: predkos¢ przejazdu, liczbe
przejazdow oraz w przypadku zastosowanie systemu monitoringu drgan walca dynamicznego
takze op6znienia drgan po ostatnim uderzeniu.

Wzmocniong warstwe nalezy traktowac, jako podstawe nasypu (na odcinkach nasypéw) lub
jako wzmocnienie podtoza konstrukcji (na odcinkach wystepujacych bezposrednio pod
konstrukcja).

Jezeli w odlegtosci mniejszej niz 50m od obszaru wzmacnianego wystepuja budynki nalezy
wykona¢ pomiary drgan oraz oszacowac potencjalny wptyw wykonywanych robot na stan
konstrukcji tych obiektéw. Pomiary nalezy wykona¢ zgodnie z normatywami Polskimi,
Niemieckimi lub Brytyjskimi.

5.4 Roboty po wzmacnianiu wgltebnym podloza

Ze wzgledu na fakt, ze technologia RDC moze powodowac¢ lokalne i powierzchniowe
rozluznienia gruntu po wykonaniu wglebnego wzmocnienia podioza teraz nalezy wyréwnac i
zagesci¢ za pomocg walcOw tradycyjnych.

Po takim zaggszczeniu nalezy wykona¢ precyzyjne pomiary geodezyjne wysokosci terenu w
celu oszacowanie wielko$ci wymuszonych osiadan.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

Ogdlne wymagania dotyczace kontroli rob6t podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania og6lne”
punkt 6.

Kontroli podlega kazdy odrgbny obszar wzmocnienia gruntu wskazany w Dokumentacji
Projektowe;.

6.1 Kontrola na poletku probnym

W ramach kontroli zageszczenia na poletku probnym powinny zosta¢ wykonane sondowania
dynamiczne lub/i sondowania statyczne. Liczba badan na poletku prébnym okreslona w
Projekcie Technologicznym powinna by¢ wystarczajaca do ustalenia korelacji miedzy liczba
przejazdéw rollera oraz wzrostem stopnia zageszczenia ID wyznaczonego na bazie sondowan
dynamicznych lub wzrostu qc w przypadku badan sondg statyczng. Korelacja powinna stanowi¢
podstawe do realizacji prac zasadniczych. Alternatywnie mozna wyznaczy¢ korelacje migdzy
opdznieniem drgan mierzonych na rollerze, a stopniem zageszczenia lub qc. W takim
przypadku prace zasadnicze powinny by¢ prowadzone do momentu osiggnig¢cia okreslonego
poziomu opdznienia drgan. Podstawg do prowadzenia dalszych prac jest wykonanie raportu z
poletka probnego okreslajacego te korelacje.

6.2 Kontrola przed rozpocz¢ciem wzmocnienia podloza

W ramach kontroli rob6t przed przystapieniem do robot zasadniczych Wykonawca powinien:
- wykona¢ i uzgodni¢ projekt technologiczny z Projektantem i Inzynierem,
- wykona¢ poletko prébne i1 przedstawi¢ raport z poletka Inzynierowi,

6.3 Kontrola w trakcie prowadzenia wzmocnienia podioza

W ramach kontroli w trakcie robdt zasadniczych Wykonawca powinien:

- rejestrowa¢ wymagang liczbe przejazdéw sprzetu
- wyrywkowo sprawdza¢ predkos¢ ciggnika oraz czegstotliwos¢ uderzen rollera
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- w przypadku zastosowania systemu pomiaru drgan nalezy rejestrowal opOZnienia z
akcelerometru

6.4 Kontrola po realizacji wzmocnienia podloza

W ramach kontroli po realizacji rob6t zasadniczych Wykonawca powinien:

- przekaza¢ Inzynierowi dzienne zestawienia wykonanych prac zawierajace informacje o:
powierzchni wzmocnionej w danym dniu, liczbie przejazdéw przez dany obszar,

-wykona¢ badania ptytag VSS, Wynik badania uznaje si¢ za pozytywny, jezeli wartos¢ modutu
odksztatcenia E2 bedzie wigkszy lub réwny do wartosci podanej w Projekcie Wykonawczym
Wzmocnienia Podtoza.

- przedstawi¢ mape¢ z zarejestrowanymi opoznieniami drgan w ostatnim przejezdzie w danym
punkcie. Mapy tej nalezy wymagac jedynie w przypadku zastosowania systemu pomiaru drgan
na rollerze. Warto$ci wykazane na mapie powinny by¢ wyzsze niz wymagane korelacje
okreslong na poletku prébnym.

Podtoze gruntowe po wykonaniu zageszczenia powinno charakteryzowa¢ si¢ minimalnymi
parametrami:

- ID>=0,4

- lub modut cisliwosci E>=30 MPa (pierwotny modut).

7.  OBMIAR ROBOT

Ogoblne wymagania dotyczace obmiaru robét podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania
0goblne” punkt 7.

Jednostka obmiarowa jest m2 wzmocnionego podloza zweryfikowany obmiarem geodezyjnym.

8. ODBIOR ROBOT

Ogdlne wymagania dotyczace odbioru rob6t podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania og6lne”
punkt 8.

Roboty uznaje si¢ za zgodne z Dokumentacja Projektowa, ST 1 wymaganiami Inzyniera, jezeli
wszystkie pomiary i badania z zachowaniem tolerancji podanych w punkcie 6 daty pozytywne
wyniki.

9. PODSTAWA PELATNOSCI

Ogoblne wymagania dotyczace podstawy ptatnosci rob6ét podano w ST D-M-00.00.00
»Wymagania ogélne” punkt 9.

Podstawg ptatnosci jest przyjecie przez "Zamawiajacego" wykonanych rob6t objetych umowa
potwierdzone w protokole odbioru koncowego

Cena jednostkowa winna uwzgledniac:

- projekt technologiczny wzmocnienia podtoza
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- mobilizacja i demobilizacja sprzetu,
- wykonanie poletka prébnego
- wykonanie zaggszczenia walcem niekolowym dynamicznym

- wykonanie badan odbiorczych

10. PRZEPISY ZWIAZANE

PN-S-02205. Drogi samochodowe. Roboty ziemne. Wymagania i badania.
PN-B-02480. Grunty budowlane. Okreslenia symbole, podziat i opis gruntéw.
PN-EN 1997-1:2008. Eurokod-7: Projektowanie geotechniczne - Czeg$¢ 1: Zasady ogdlne.

PN-EN 1997-2:2009. Eurokod-7: Projektowanie geotechniczne - Czeg$¢ 2: Badania
geotechniczne.
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