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Abstract

The paper presents the dynamic models of the compactor — soil interaction
during the compaction process, the depth of the compaction active zone, the
number of passes and the final compaction degree which has to be realized as a
result of the technological process. The last generation compactors are equipped
with intelligent systems for the in situ monitoring and control of the compaction
degree, based on the evaluation of the vertical acceleration signal of the
compactor, as a result of the contact between the roll and terrain, in this way the
potential of the equipment is used almost to its maximum.

1. Introducere.

Compactarea reprezintd procesul de indesare a pamantului (sau alte
materiale de umplutura), ca rezultat al actiunii noilor echipamente tehnologice.
Actiunea acestor echipamente consta in aplicarea ciclica a unor sarcini exterioare,
statice sau dinamice, n dependenta de principiul de functionare.

Compactarea prin vibrare se realizeaza cu ajutorul unor vibratoare de
suprafatd sau de adancime care transmit unde de compresiune succesive
unidirectionale sau circulare, masei de material Tnvecinate. Prin vibrari repetate,
granulele de material sunt puse in miscare de forte de inertie proportionale cu
masele lor, reducéndu-se frecarea dintre acestea, ceea ce permite 0 asezare mai
densa pe masura micsorarii golurilor.

Important de studiat care este influenta amplitudinii si frecventei fortei
perturbatoare Fo a ruloului vibrator asupra procesului de compactare si corelarea
acestor parametric in functie de cei ai masinii de bazd pentru obtinerea unei
compactdri optime cu mentinerea unui contact liniar intre rulou si teren.
Compactoarele de ultima generatie sunt dotate cu sisteme inteligente de
monitorizare a gradului de compactare in situ, pe baza evaluarii semnalului de
acceleratie a masinii ca raspuns la contactul dintre rulou si teren.
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2. Modele dinamice a interactiunii compactor — teren

Cel mai simplu model dinamic pentru studiul interactiunii dintre masina si teren,
n cazul unui compactor cu un singur rulou vibrator, este prezentat in figura 1.
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Figura 1 Model dinamic pentru compactorul cu un singur tambur vibrator

Ecuatia de miscare a modelului din figura 1 este descrisa de relatia:

2

my ¥, = (m,+my)g + myrew“coswt

unde m1 este masa ruloului vibrator; mz2 — masa sasiului masinii; mor — momentul
static al pieselor excentrice; w - pulsatia fortei de excitatie; x1 — deplasarea pe
verticala a ruloului.

Compactor vibrator cu doud grade de libertate, modelul de calcul pentru
determinarea parametrilor dinamici la compactoarele vibratoare tractate este
prezentat in figura 2.

Figura 2 Modelul cu doua grade de libertate al unui compactor
Cele doua ecuatii diferentiale ale miscarii maselor care formeaza sistemul dinamic
din figura 2 sunt:
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- pentru sasiu:

myi¥, — (X +4;) — k(xy+x,) =0

- pentru rulou:

(my+my)i + c(dy— %,) — k(x;— x,) = myrw’ coswt

Compactor vibrator cu trei grade de libertate, se considera structura constructiva si
functionalad a unui compactor vibrator autopropulsat, cu o singura treaptd elastica
si un singur rulou vibrator, conform figura 3.

Ruloul vibrator (1) de masd mi este legat elastic prin sistemul (4) de sasiul (2) al
masinii de compactat, avand ruloul de tractiune (3) de masa ms articulate de sasiu.
Forta perturbatoare este generatd de vibrogeneratorul unidirectional initial
amplasat in interiorul ruloului (1) fiind de forma F = morw?sinwt, unde mor este
momentul static total al maselor excentrice de dezechilibrare dinamica.
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Figura 3 Modelul cu trei grade de libertate al unui compactor vibrator
autopropulsat cu o singura treapta elastica si un singur rulou vibrator.
a) schematizare generald, b) modelul dinamic de calcul.

3. Adancimea zonei active de compactare

Acest parametru este in stransa dependentd de valoarea umiditatii optime
de compactare wo, a terenului, determinatd cu ajutorul metodei Proctor pentru
fiecare tip de teren in parte. Adancimea zonei active de compactare Ho, se poate
determina pe baza urmatoarelor relatii care iau in calcul modulele globale de
deformatie ale terenurilor de compactare, astfel:

- pentru rulou metalic neted:

W . .
H,=10,30 e /R, pentru pamanturi coezive

w : :
H,=10,35 e /@R, pentru pimanturi necoezive

- pentru rulou metalic cu crampoane:
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Hy=(1—-k)[h+(2,5/4)a]

- pentru roti cu pneuri:

Hy = 0,18™/Q,p%

in care w este umiditatea efectiva a terenului [%];k . - 0.15 +0.35 este coeficientul

de afénare al terenului; h — inaltimea activa a cramponului; a — latura mica a
suprafetei cramponului.

4. Numarul de treceri
Pentru realizarea unei bune compactari, utilajul trebuie sa treaca de mai multe ori
peste acelasi strat pani se obtine gradul de compactare optim. In cazul in care
compactorul are rulouri cu crampoane, numarul de treceri se calculeaza cu relatia:

—131‘1r
=5 mA

unde Ar reprezinta aria ruloului; A — aria de contact dintre rulou si teren;
M — numarul total de crampoane al ruloului.

5. Modulul de elasticitate volumica

Pentru terenuri cu suprafete mari si spatii largi supuse vibratiilor sau
proceselor ondulatorii cu propagare unidirectionala, modulul volumic Ev poate fi
determinat astfel:

1-w

(1+wi{1-22)

Se constata ca prin modificarea porozitatii si alimentarea golurilor cu
substante fluidice stabile coeficientul lui Poisson creste pana la valoarea limita

(vmax = 0,5, astfel incat v < vmax).

Ev=Ez

6. Compactoare dotate cu sisteme inteligente de monito-

rizare a gradului de compactare
Folosind compactori cu bandaje netede, dotate cu sistem de monitorizare si
reglare automatda a procesului de compactare, urmarire si fixare a rezultatelor
compactarii in regim real de timp si de pozitionare prin GPS.
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Figura 5 VARIOCONTROL reglare automata a amplitudinii la gradul de
compactare
Compactarea are loc cu vibratii liniare, directionate, cu reglarea lind a
amplitudinii, compactarea in regim atenuant intr-un mediu ambiant sensibil la
vibratii; se obtine un randament excelent datoritd amplitudinilor de 2,85 mm;
universalitate maxima si reglare automata a amplitudinii; prevenirea regimului

undelor de salt; controlul fazei finale a compactarii se realizeaza cu indicatorul; la
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functionarea 1n regim automat se exclude supracompactarea. Acest lucru face
posibil sd se elimine asa fenomene ca compactarea incompletd sau
supracompactarea stratului de lucru din padmant tratat la crearea stratului stabilizat.
Pentru a selecta un mod rational de consolidare a paminturilor cu stabilizatori pe
toate tipurile de drumuri si destinatii, trebuie sa se ia in considerare o gama larga
de solutii constructive si tehnologice, ceea ce va permite adoptarea metodei
optime si va oferi posibilitatea de a obtine un strat constructiv rezistent al
fundatiei rutiere sau Tmbracdmintei rutiere in conditiile de exploatare.

7. Concluzii

Compactoarele de ultima generatie au o eficientd mai mare si sporesc
gradul de compactare, ne oferd posibilitatea de verificare in timp real, la fata
locului printr-o imprimare pe toata lungimea parcursa.

De asemenea, eficienta compactarii este apreciata daca se cunoaste si
valoarea acceleratiilor verticale ale sasiului, ruloului si stratului terenului n
timpul procesului de compactare.
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