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CEL 1 WYMAGANIA

CEL — zapoznanie sie ze sposobem bilansowania mas ziemnych
na budowie.

PROJEKT — przygotowanie opracowania w formie
bilansu mas ziemnych podczas wykonania robot
ziemnych.

ZAWARTOSC PROJEKTU :
1. Charakterystyka i warunki realizacji budowy.

2. ldentyfikacja ilosciowa robot ziemnych.
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ZAWARTOSC PROJEKTU

STRONA TYTULOWA %
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Cwiczenie numer: 1

Temat: oo e
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Studia dzienne I-go stopnia (inzynierskie)
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ZAWARTOSC PROJEKTU

ZAWARTOSC

KARTA TEMATU
A. CZESC TEKSTOWO-OBLICZENIOWA
B. CZESC RYSUNKOWA
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ZAWARTOSC PROJEKTU

KARTA TEMATU

Studia dzienne |-go stopnia (inzynierskie)
Kierunek:

Specjalnosé:
‘Semestr Vil

KARTA TEMATU

Budownictwo - BUDOWNICTWO ZIEMNE

Wykonawcy:

Zadanie: Przygotowac projekt technologiczno-organizacyjny wykonania robot
ziemnych zgodnie z podang specyfikacjq, na podstawie ponizszych danych:

1. Wymiary dziatki do niwelacji
S m?
2. Lokalizacja dziaki * naroze w punkcie A
* przecina lini¢ robét zerowych
3. Rzedna niwelety L [m npm]
4. Bok siatki F- IO [m]
Liczba oczek siatki | T— [-]
5. Profil gruntu Kategoria odspojenia:
6. Wymiary budynku b= [m]
We =oiieecneeeeand] [m]
Ap=iiiiiiriirinand m?)
7. Lokalizacja budynku *  wwykopie
* co najmniej 10 m od granicy dziatki
8. Glgbokosé posadowienia budynku L [m]
9. Dane topograficzne wg. zalagczonej mapy, arkusz nr.................
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ZAWARTOSC PROJEKTU

A. CZESC TEKSTOWO-OBLICZENIOWA

1. CHARAKTERYSTYKA | WARUNKI REALIZACJI BUDOWY
1.1. Informacje o inwestycji
1.1.1. Lokalizacja
1.1.2. Inwestor
1.1.3. Charakterystyka inwestycji
1.1.4. Zakres robot ziemnych

1.1.5. Wymogi specjalne
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ZAWARTOSC PROJEKTU

1.2. Warunki naturalne terenu robot
1.2.1. Warunki topograficzne
1.1.2. Warunki biotyczne
1.1.3. Warunki geologiczne
1.1.4. Warunki hydrologiczne

1.1.5. Mozliwosci usytuowania zwatki/ukopu

1.3. Istniejgce zagospodarowanie terenu robot
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ZAWARTOSC PROJEKTU

2. IDENTYFIKACJA ILOSCIOWA ROBOT ZIEMNYCH
2.1. Okreslenie ilosci zdejmowanej ziemi roslinnej
2.2. Okreslenie ilosci niwelowanego gruntu
2.3. Okreslenie objetosci wykopu szerokoprzestrzennego
2.4. Okreslenie iloSci gruntu do zasypania fundamentow

2.5. Bilans mas ziemnych
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ZAWARTOSC PROJEKTU

B. CZESC RYSUNKOWA

 Mapa terenu w skali do celow projektowych:
- topografia terenu
- zakres powierzchniowy planowanych robot
- podziat na pola obliczeniowe

- wykop/nasyp, linia robét zerowych, zwatka, ukop



IDENTYFIKACJA ILOSCIOWA ROBOT ZIEMNYCH

ZDEJMOWANIE
HUMUSU

Vh=Pg

P — pole powierzchni zalegania humusu,
g — migzszos¢ warstwy humusu.
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IDENTYFIKACJA ILOSCIOWA ROBOT ZIEMNYCH

NIWELACJA * metoda pryzm o podstawie tréjkatnej
TERENU

© Jedrzej Wierzbicki



IDENTYFIKACJA ILOSCIOWA ROBOT ZIEMNYCH

NIWELACIA * metoda pryzm o podstawie tréjkatnej
TERENU

73

N 4

SN ] s

powierzchnia terenu

ptaszczyzna niwelacji

2
a
n/w: A+HB +HC —3NIW)—
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IDENTYFIKACJA ILOSCIOWA ROBOT ZIEMNYCH

NIWELACIA * metoda pryzm o podstawie tréjkatnej
TERENU

ptaszczyzna niwelacji

2
a
V= Vn+W - (HA+HB +HC _BNIW)Z

2

|(H,—NIW)3| a?
6

V =
W)~ (|Hg — NIW| + |H, — NIW|)(|H; — NIW| + |H, — NIW|)

Vw(n) =V - Vn(w)
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IDENTYFIKACJA ILOSCIOWA ROBOT ZIEMNYCH

* metoda pryzm o podstawie trojkatnej

Numer Rzedne wierzchotkéw Srednia Rzedna Objetos¢ Objetosc
pola rzedna H; niwelety nasypu V, | wykopuV,,
1.

NIW

2

V = (hy+h,+h3) % IVy(-)=...  ZVy (+)=....

V., = |hs°| a?
" (lhg| + |h3D)(R2] + |R3]) 6

v, =V-V,

Jedrzej Wierzbicki



IDENTYFIKACJA ILOSCIOWA ROBOT ZIEMNYCH

:

NIWELACIA
TERENU
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J * metoda pryzm o podstawie kwadratowej
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IDENTYFIKACJA ILOSCIOWA ROBOT ZIEMNYCH

TERENU

[ NIWELACJA J * metoda pryzm o podstawie kwadratowej

a
V=(Hy—NIW|+|Hg —NIW|+ |H;— NIW| + |Hp — NIW| )—

NIW

Jedrzej Wierzbicki



IDENTYFIKACJA ILOSCIOWA ROBOT ZIEMNYCH

NIWELACJA * metoda pryzm o podstawie kwadratowej
TERENU

R

i
1 V.
/

. _AE+BF a(H,~ NIW|+|Hp — NIW))
2 4
DE + CF a(|H; — NIW| + |Hp — NIW|)
Vw=—"%— 4
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IDENTYFIKACJA ILOSCIOWA ROBOT ZIEMNYCH

|

NIWELACIA

TERENU

r

L

/

A

/

/

/
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1
V,, = (a*—=ED-FD)

/

/

2

"~ s
VT

J  metoda pryzm o podstawie kwadratowej

I-ID
NIW

NIW

Ha

1
Vi = 2 (ED-FD)(|Hp — NIW|)

|H; — NIW| + |Hg — NIW| + |H; — NIW|

5
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IDENTYFIKACJA ILOSCIOWA ROBOT ZIEMNYCH

 metoda pryzm o podstawie kwadratowej

Rzedne wierzchotkéw Srednia Rzedna Objetos¢ Objetosc
rzedna H; niwelety nasypu V, | wykopuV,,

NIW

h=H-NIW [m] IVy(-)=.... ZVy (+)=....

2
a
V - (hA+hB +hC +hD)T
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IDENTYFIKACJA ILOSCIOWA ROBOT ZIEMNYCH

 metoda pryzm o podstawie kwadratowej

Numer Rzedne wierzchotkéw Dtugosci odcinkow Rzedna Objetos¢ | Objetosc
pola niwelety nasypu wykopu
BF

1.
2.

CE+DF hc+hp  CE+DF Hc+Hp—2NIW
Vn — cq -t cq - CtD

2 4 2 4

AE+BF hy+hg  AE+BF Ha+Hpg—-2NIW El nNasp

V, = , a T a ” c D
- -

Jedrzej Wierzbicki



IDENTYFIKACJA ILOSCIOWA ROBOT ZIEMNYCH

 metoda pryzm o podstawie kwadratowej
Rzedne wierzchotkéw Srednia Rzedna Dtugosci Objetos¢ Objetosc
rzedna niwelety odcinkow nasypu V, wykopu V,,
H, NIW
ED FD
[m] [m] [-m3] [+m?3]
[m] [m]

A1
o
<%
S
)
£
S

2

Vv, = %(ED-FD)(HD—NIW) - % (ED-FD)h,,

(H,+Hg +H; —3NIW)

1
V, = (aZ—EED-FD)

5
(hy+hg+he)
5 Jedrzej Wierzbicki

T )
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IDENTYFIKACJA ILOSCIOWA ROBOT ZIEMNYCH

WYKOPY
FUNDAMENTOWE

W przypadku scian pionowych:

» szerokos¢ wykopu powiekszamy o statg wartos¢:
* 0,8 mw przypadku izolacji przeciwwilgociowej,
* 0,6 mw przypadku braku izolacji,

» szerokos¢ wykopu powiekszamy o grubos¢ obudowy.

W przypadku skarpowania: , sl

6

V, =[(2a+ c)b + (2c + a)d] E i

(Martinek i inni 2010)
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IDENTYFIKACJA ILOSCIOWA ROBOT ZIEMNYCH

**PAMIETAMY *PAMIETAMY
BILANS MAS O WSPOLCZYNNIKU O WSPOLCZYNNIKU
ZIEMNYCH ZAGESZCZENIA!! SPULCHNIENIA!!
ETAP |
1. Zdjecie humusu [m3] 2000 - - 2000 -
(*1,05)
2. Niwelacja [m3] 3000 - 3000 - -
3. Wywoz/przywoz ziemi [m3] - 1000 1000 - -
4, Wykop pod obiekt [m3] 500 - - 500 -
(*1,20)
ETAP I
5. Obsypanie fundamentéw [m3] - 600 240 - 360
(**0,83) (**0,95)
6. Roztozenie ziemi roslinnej [m?3] - 2100 2100 - -
(**0,95)

— egvirte—y e e




KONCEPCJA REALIZACJI ROBOT ZIEMNYCH

1. ZDJECIE ZIEMI ROSLINNEJ
1.1. Wybér miejsca na odktad (spodziewana objetos¢, maksymalna wysokos¢ 2 m).

1.2. Dobdr sprzetu: spycharka (do 100m), zgarniarka (300 — 5000 m), objetosci w cyklu,
ewentualne etapowanie pracy maszyn.

2. NIWELACIA
1.1. Wybdr miejsca na odktad, zwatke (spodziewana objetos¢, tatwosé wykorzystania).

1.2. Dobdr sprzetu: spycharka (do 100m), zgarniarka (300 — 5000 m), tadowarka, koparka,
samochdd samowytadowczy, objetosci w cyklu, rowniarka, wat.

1.3. Okreslenie linii zerowej bilansu mas ziemnych.
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KONCEPCJA REALIZACJI ROBOT ZIEMNYCH

3. WYKOP POD FUNDAMENT | JEGO ZASYPANIE
1.1. Wybdr miejsca na odktad (spodziewana objetos¢, tatwosé wykorzystania).

1.2. Dobér sprzetu: spycharka (do 100m), zgarniarka (300 — 5000 m), tadowarka, koparka,
samochdd samowytadowczy, objetosci maszyn, zageszczarka.
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