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REZUMAT

La momentul actual stabilizarea si consolidarea solului sunt soluţiile cele mai rentabile in 

planul economic si tehnologic in aspectele de construcţii a bazelor pentru drumuri auto şi drumuri 

agricole. O intrebare esenţiala este controlul de calitate al compactării solului stabilizat, din 

efecienta caruia depinde viteza de luare a deciziilor. Acest lucru este posibil atunci cind rolele 

vibrante de ultima generaţie vor fi dotate cu cele mai noi sisteme de monitorizare şi reglare 

procesului de compactare pot extrage maximul din potenţialul intreg al utilajului.

Pentru construcţia imbracamintei rutiere stabilizarea şi consolidarea solului , în multe 

cazuri, este modul cel mai profitabil şi rapid pentru a rezolva problema din mai multe criterii 

economice. Stabilzarea solului cu lianţe hidraulice permit sa creasca rezistenta lui,rezistenta la 

ingheţ si la dezgheţ şi inbunatăţesc proprietaţile fizice si mecanice.

Avantajul acestei metode este ca,datorită noului utilaj specializat si adaosurilor speciale 

considerabil se usurează şi se mareşte viteza procesului de lucru , concomitent micsorind costul 

lucrarilor si timpul de construcţie. Astfel se asigura un termen mai indelungat la capacitatea 

portanta si planietatea fundaţiei si imbracamintei rutiere.

Un rol mportant joaca folosrea tehnologiilor moderne si utilajul inovativ , care permit 

efectuarea lucrului la un nivel inalt cu obtinerea rezultatelor maxime, în cel ma scurt timp,prin 

economisire atit de timp cit şi de resurse. Utilaj performant al companiei ‘’Bomag” permit de a 

ajunge la aceste rezultate ,luind in consderatie cerintele ecologice si argonomice.



Abstract

Currently, the stabilization and soil is strengthening the most effective solution of 

economic and technological construction aspects of automobile bases and agricultural roads and 

platforms. An essential issue is the quality control of the stabilized soil compaction, from the 

efficiency of which depends on the speed of decision-making. This is possible when equipped with 

the latest generation of vibrating rollers advanced systems full control of seals, in which the 

possibilities of using the capacity of the equipment close to the maximum.

For the construction of bases of road clothes the stabilization and strengthening of the soil 

in many cases is the most advantageous and efficient way of addressing the issue on many 

economic criteria. Stabilization soil binders can increase their strength, frost resistance and water 

resistance, improve physical and mechanical properties.

The advantage of this method is that through the use of new specialized equipment and 

unique additives significantly simplifies and accelerates the work process, while reducing the cost 

of works and construction time. When this is achieved by providing longer periods bearing 

capacity and evenness of the base and coating.

An important role plays the use of high-technology and innovative equipment that is 

allowed to carry out work at a high level, achieving the highest result in the shortest period of time, 

while saving not only time but also resources. high-tech equipment company Bomag.
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