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1 Wprowadzenie

1.1 Informacja o grupie STROPY .pl

Grupa STROPY. pl Zrzesza l i czWcypcrhef abhmy kwat
betonowych. Posiadamy 30et ni e doSwi adczeni e w produ
i nadpevtUgSmy widzeySchi cpiaetleenmt - w i wz liderenw u Uyt
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Nasza oferta obejmuje

A ogulOuU 3001 PT xA 30001 TAAOTTI xA 30+
Zal ecane do duUych inwestycj. przemysgow

(pgyta gruboSci 50cm).

A Lekki strop panelowy SMART
SMART jest idealnym rozwi NzaniNaj IdB0ejbsudy w

strop na rynku. Ni e wymaga st einpdmowani a

stropuw 2 godzinyMa k symal na rozpi AtoSi pgyt do 10,

A 3001 b :AOPTI T WYECTO®OIT I AAOT
VECTOR to idealna alternatywa dla Terivy, Filigranu i monolitu. Zalecany do
budownictwa jedno I wi el orodzinnego. Ma k
wysokoSci konstrukcyjnej stropu 24cm.

A System stropowy MASTER oparty na belce strunobetonowej
MASTER | est alternatywN dla Terivy. Dz i

maksymalna rozpintoSi stropu do 9, 3m.

A Stropy Teriva

Stropy Teriva dla budownictwa jedno i wielorodzinnego.

A Teriva Termo

Stropy Teriva 0 doskonagych wgaBki woSc

zastosowaniu pustak-w z keramzytu oraz pu

~

NadproUa strunobetonowe spriUone o doskon
A +OUOAECOEE xEAdJdAT xA

Ksztagt ki wi e Eowe (pustaki szalunkowe)

system el ement -w szalunkowych (ksztagtek)

wchodzN el ementy umoUl i wiajNce jednostro

zar -wno na Sci ainaxzédwnmetwnzinyzmy(cthyp L, C |

' 51 bLO9 5h|] 2 L!5/] %! [ b9 { ¢cqwwhwtw j SZTTR G P9 [ p strona2



ENSTROPY.PL

Podsumowanie roku 2018

Podsumowuj Nc rok 2018 naleUy przyznai, UOe
naj waUniejszych wydarze @ nPoolrmsa i wyZmii eNrzielk plrn:
[ Techni k- w Budo wrmpaozgywnyeh rekemeriiacyg dhvam stroppm

stworzonych przez aFalKONBETStPoeamawk, wchodzN
STROPY.pli stropu SMART oraz VECTORSt r opy te bygy wielokr

otrzymagy rekomendacj e technisgstznw pd bdas
budowl anej. Rekomendacje te puoltywikeorwd\z ag tNr owp
ich naleUytego procesu produkcij.i oraz real.|

jakoSciWSus@gugzal et opisanych w egomendagjii Ndzi e
znajduj N sin takie cechy stropu SMART | ak
koszt-w inwestycyjnych, poprawa termoi zol a
wgasna, mWostosymkwasSti ropu VECTOR wymi enkiono: r
mont aU, wyj Nt kowN d¥fwinkoizolacyjnoSi, d
dziagowych, brak klawiszowa®ba, sfjabpygSizywkl
uznanie w branUy i zostagy wielokrotnie na

prewti dagrody jak Top Builder czy Zgoty Mec

W roku 2018 podjnliSmy decyzjii o wsp-gpr e
Budowl anych Wydziagu Budowni ct wa Politechi
wsp-gpracy przeprowadzonor padll ower alza dvaencitao r ¢
zostanN opisane w dal szej cznSci I nformat or

rozszerzona o badania sprinUonych nadproQOy.
1.2 Plany narok 2019

W roku 2019 zamierzamy VecwklbEazVecior Ibpadd ani a
obci NUeni em, d@&u g atkrOvea gpyrnz e pr o wa dBynamiczihyc h b a
rozw-j sieci producent-w STROPY.pl o0oraz now

' 51 bL?9 5h| 2L!I 5/ %! [ WEBCT{ORwWwwiwjSTROPY .p strona3
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2 #A1 AAAAd AEOPAOUI AT OAI T UAE
Celempr owadzonych bada® bygJjo doSwisidiczalnep - -ov
Vector 1 or az Vector F1 podczas pr - by

uwzgl ndni eni em:

T pi onowych pdalemejespaewie€d zc hni badanych st
 morfologipowst aj Ncych na dolzmeajy smowai®@r zchni st
fwzaj emnych pr stopoivyes klawviszeowBnip g vy t

fdeformacij.i zastosowanych nad ot wor ami

nadp.r oOy
Badanigprzeprowadzonoad w - mddelach:

T pegnowymiar owy strop Vector 1 ( model

przestrzenne konstrukcji stropu opartego na S

oszerokoSy¥i o2p0@scmwowych wymiaysd)}ch ~6, 3

Wdal szej jchiztioScnia zpwiiz yMode |l 1;
T pegnowymiar owy strop Vector [ (model
przestrzenne,] konstrukcj.i stropu oparteg

kom-rkowego) o podstawowyc hrysRyWdaszgach ~6,

cznSci przyjnto nazwinh Model 2.

Model e badawcze wykonan&ONBBTwKenmareynachew Fabr yki
maju 2018 r.

' 51 bLO9 5h|] 2 L!5/] %! [ b9 { ¢cqwwhwtw j SZTTR G P9 [ p strona4
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Rys.1. Widok Modelu 1(1- strop Vector 11 20/60 4,81, 2GAEAT A U Al T AUE& x
3-0P06 T T A 1T AADDAIBN7,2KA/TB0, ¥ prefabirykowana podbudowa
betonowa)
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Rys.2. Widok Modelu2 (1- strop Vector 3, 2GAE AT A U AQTITAUES N 8OET xACI h
3-0P06 T T A 1T AADDAIBN7,2KA/T80, 4 prefdorykowana podbudowa
betonowa)
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3/ PEO AAAAdMd

31 - 1T AAT A Al AAAAd

3.1.1 Model 1
Mo del 1 wykonany zostag w dni ach 8. 0502
jednokondygnacyjny obiekt ze Scianami mur o\

24,0 cm na zaprawie cementowej i stropem Vector Il 20/60 4,81. Strop zaprojektowany

zostag vwENADuG[IPN obci NUenie ponad ci’2nUar w
+20kN/mf(obci NUenie stage + obci NUenie uUytko
oraz 2,22 kN/i+ 3,0 kNnf ( obci NUeni e stage + obci NUeni

BuUyt kosmarndmu. W projektowaniu przyjiato ko
(wz-r 6.10) or aszt akjdNmEW GO9EPEN .1 Doukagsadny opi sk
stropu Vector 11 oraz metod obRBiczeniowych

Wymi ary model u ®9h2po2g3m~eE,b3d ®kG&, wykonano n
pgycie zewnntrznego magazynu pomindzy dyl a
miagdg cagkowitB gr mad®iet gNemnr - wnN 215 mm.
wpostaci stalowych prnt-w zastosowanego Ww
4,81cn?. Szczeg-9gy zbrojenia strefy podporowe|j
na rys. 7. Strop zostag podparty na specjaln
wi e Ec owy c h, w kt-rych wyksztagtowano obwoc
dr zwi owy mi umi eszczoao spysUemeweKONBHPr o OW
prostopadgych do Sci an, na kt  -rych opartc
dr zwi owe z nadproUami. Od strony hal. umi
nat omi ast po przeci wnej stroni eWidoladrapad o wa n o
przed i po zabetonowaniu zamieszczonoysas.

' 51 bL?9 5h| 2L!I 5/ %! [ WEBCT{ORwWwwiwjSTROPY .p strona7
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VECIOR®

STROP ZESPOLONY GESTOZEBROWY
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Rys.4. Widok Modelu 1 przed i po betonowaniu
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3.1.2 Model 2

Mo del 2 zostag, podobnie jak Model 1, wy k on
j ako pegnowymiar owy jednokondygnacyjny ob
zaut okl awi zowanego betonu kom-rkow@®gmwm SOLBE"
I stropem Vector IIl 20/60 4,52.

Strop zaproj ekt owENn9921zlo sntaa o bwcei d\jluegn i RN p on ad
r - who®kN/m?>+ 20kN/m>( obci NUeni e stage)dakatedori ANUeni e
uOytkowania stropu. W projektowani u przyjn
(wz-r 6.10) or @z akjdNAEMRIPN] 7 quas.i

Wymi ary model u wyni osg5 .~6,b3 ®lka, 3wylk2,n3a0 om n(a
pgycie zewnfitrznego magazynu pomindzy dyl at :
miag cagkowitN gruboSci mi erzNc z nadbetonel
wykonanego zetsal owyc h prnt-w zastosowanego W pr e
wynosi Jo? iz c7®Oegcrgy zbrojenia strefy podporo

zamieszczono naRys. 7. Str o p zostag podparty na specj al

ksztagtkach wie@®owych, w kt-rych umieszczon
W Scianach prostopadgdgych do Scian, na kt-ry
ot wory dr zwi owe z nadproUami . Nad dwo ma 0

systemowe nadproUa sprnUone KONBET. Od str ¢
SBN 7,2/12/180, natomias w Sci ani e po stronie przeci wn

SBN 12/12/210. Widok modelu przed i po zabetonowaniu zamieszczaogs. 6a

' 51 bLO9 5h|] 2 L!5/] %! [ b9 { ¢cqwwhwtw j SZTTR G P9 [ p stronalC



ENSTROPY.PL

72

Y

N
v(

W_ £85

i

215

24

202

<
180

HE—————1

215

202

4y

FE=————1

a)

1241,
rd

216

150

216

R4,

N

IS LI LA LETIN AL LINTL TN A LN

b)

EI.

6

0£e

— b~ =~ =~ - H

c)

w

A
X

GBI 121 3/2108 2- ¢ BBN 7,2/12/1

Tu ool

AQq pOU

OEI x@&

)

O

N

o

=

o

o

o

ie]

o

o

SEU§

A 17}

m ? o

—c

c QW =5

OA RN

20,8

£ Bu

i3

g|~ M

Niln <L

80 L

£ nuMmm X
y. A
=3
10 g
n—
_Gv
m,ﬂ¢

stronall

B/ B C T{O Rcwvhwiw j SSTRO P Y . p

L1 5/ %1 |

2

5 h |

' b L9

5



5

STROP ZESPOLONY GESTOZEBROWY

VECIOR®

Wyznacza nowy kierunek!

' bL?9

5 h |

Rys.6. Widok Modelu 2 przed i po betonowaniu
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4 - AOT AT1T T CEA AAAAd
Badania Model u 1 i Model u 2 przeprowadzono
widentyczny spos- b. Kol ejnoSi prowadzonych p
f inwentaryzacja modeli badawczych. W czasie tetAUUT T 1T GAE Al ET 1T A
Ppii EAOO ccexl UAE xUl EAOE@ x CAT T AOOUAUT
iDT O8IAT T U DPOUAEAUAT & Al EOI AT OAAEa8 $1E

5

b L9

COOAT GAE OXOONAEKAEDOUAU xUETTATA TAxEAOO!
AT EOI AT OAAEs A& 01 COAELEAUT a8

Ol UeT I Al GBAOUADBIOIAEAOT xAEh EOeOA DIl ACGAE

doAT 1T UAE DI xEAOUAET E 0001 P& x OAPAOE x
dobl I EAOO CAT AAUUET ACci 1T OAU OOOAxEATEA O
T AOOo6 Rleddhiczne czujniki  indukcyjne LVDT (do pomiaru
elektronicznego) I AAOAUT AOI BE SAEEAARRT @AEII EAOL
AUOCET EEex DI AATT x AAI OUAE AUBGAE ODBPOAxI
001 PTET xA pouuci FATEA T AAEal ATEA xAAc¢cO
| AAEal AT EA AUuci DOUUE¢C AAAT A Al i TAAI
COAxEOQOAAUET AcCi 8al ERCEDIXIEORA ARAEAO x¢gAOI
ox AOOT GAE2UTh@O A T iPpT AUEATLTTA TA AxEA AUb

o 1,4kN/m2j UACT T T AAAEGOORGEA OOACACI q

o 3,1kN/m2j UACTIITTA xAOOT G¢ 1T AAEal AT EA Ul E

Obci Ngiavitacygpneby Jo przykgadane ddentyizaydego z
sposphbzez dokgadani e odpowi edni ej I i c:
umi eszczonych bezpoSrednio na model ach

zmi an obci NUe® mo(@ed):i zamieszczono na

Gusunincie z g-rnej powi erzchni badany
niekonstrukcyjnych Schemat Arfys. 8);

tugoUeni e war st wy bl oczk-w betonowych

a | nidchemauBrys.8);

tugoUenie warstwy bloczk-w betonowych

a | rni®chemawCrys.8);

n

n

5h|] 2 L!5/] %! [ b9 { ¢cqwwhwtw j SZTTR G P9 [ p stronal4
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tugoUenie warstwy bloczk-w betonowyc
na [J ni®&chemauDr{s.8);

tugoUeni e wa rws t lvg t obnl oowcyzckh (zastnpcze
na cago Sd&chenmbEdys.8);u

Gutrzymani e obci NUeni a wedgug Scheme
(zastfnpcze obci NUeniSchematf{®.8) na cadosS
tugoUenie warstwy palet z bl oczkami
zmi enne) n&chemantoyd. &; u

UugoUenie warstwy palet z bl oczkami
zmi enne) ni&chématkioyd. 8); u

GUugoUeni epadMaetst wy bl oc z k ami bet onowy mi
zmi enne) ni&chémamnhfsd8g | u

UugoUenie warstwy palet fpckrleocakaimiUe
zmi enne) na iSehgmaSgs.8); model u
Uzwinkszenie wartoSci obci NUenie na

odci NUemgi e igohgnmainkyys.S;
Uutrzymanie obci NUenia wedgug Schemat
obci NUeni e st adé&hematdys.8.goSci model u

I AAUUO i EAOUI T UAE xEAIT ET GAES8 7 UAEC
przeprowadzano odczyt geodezyjny oraz elektroniczny pionowych

DOUAIT EA QUIAIUAKME DI xEAOUAET E AAAAT UAE
poil xAAUITA Auc¢u DI bPOUUETFHATEDO EAIFAA
OAEAI AD& x I AAREal AT EA8 7U1 EEE PDi i ERA
UAT EAOQUAUTTT x AAI OUAE AUGGAE 1T POAAT xA
I Cl 6AUET Al Al A1 6ex EIT 1 OOOOEAUET UAE | GA
Ol UxAOAEA OUO POUU PIiITAU POUUEEAAAT UA
OOUET AUATEA T PEOATT x AAI OUAE AUBGAE 1

5h| 2L!I 5/ %! [ WEBCT{ORwWwwiwjSTROPY .p stronal5s
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Schemat A Schemat B Schemat C
0,0 0,0 0,0
kN/m? | kN/m? kN/m?
0,0 0,0 0,0 0,0 0,0 0,0
kN/m? | kN/m? kN/m? | kN/m? kN/m? | kN/m?
Schemat D Schemat E Schemat F

0,0
kN/m?

Schemat G Schemat H Schemat |

Schemat J Schemat K Schemat L

Rys.8.Zmi ana iwarbtcaNcUeni a r - wiilklodél 2iModel®& r oz JoUon «

.51 bLO9 5h| 2L!5/ %! [ b9 { ¢cqwwhwtw j SZTTR G P9 [ p stronal6



ENSTROPY.PL

41 7U1 EEE AAAAd o )
41.100UAT EAOUAUATEA T A T AAE&al Ad AT OAT I
Przemieszczenia dor a¥mpiewsgymbei NUbadawpzym)
rejestrowane za paomedNWoindkkwyjpmyei eszc z:«

P20 o dokgadnoSci w s . kCaugniki @ocowamonde jstalodvegd 0 2 m

stelaUa opartego na NarysOeamesrezpno pimeszizenie ma g a

czujnik-w wzdgduU osi otwor -w drzwi owych or ¢
czujnik-w bygo identyczne dIrgs. lMzamdieszcmonol i M
widok st al owego stel ala z Zzamont owanymi p

Narys. 11 6 rys. 20zami eszczohno wyni ki orap Modela 2- w Mo
wzal eUnoSci od schematu obci NUenia (opis

w poprzednin podrozdzialg

e [ = = . :
I |
I s
| I
. R |
. |
. |
I A 1
. S |
R A |
I .
I |
Sttt f= T —=F====== :

Rys9.21T Ui EAOUAUAT EA AUOEI EEéx ET AOEAUET UAE Al DI
AT 11T UAE DPi xEAOUAET E(MAdE 1 Avbdel?) UAE OOOT D& x
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Rys.10.- T 1 OAI AUOQOEIT EEeéex ET AOEAUET UAE Al DIl EAO&«X
(Model 1 i Model 2)
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a) b)

1.5 1.5
2 2
25 25
<K 3l
2 — 2 -
0 I IS S e g e
23 2 4 o 1 2 3 ° 3 3 2 a4 o 1 2 3
e) f)
Potozenie czujnikéw . Potozenie czujnikow
12 14 16 18 20 22 24 27 29 18 31 33
0 s ¢ 2 ¥ 2 2 : 0 $ + g g s
£ . [ moDEL 2 | | mopeL 1 E |
c c [mooeL 1]
N 15 N15 ‘ ! ‘ |
m ~N
& g
E 2 £ 2
& I
a25 25

Rys.118 3AEAI AO 1 AAEal ATEA 1dq AQ xEAIE Cc&Ol AE Pi >
c) deformacjaprzestrzenna Modelu 1, d) deformacja przestrzenna Modelu 2,
e)DOUAT EAOUAUAT EA 0001 PO xUAeOIF 1T OE 1

| EA C X - E | Oé xh [/
DO 001 PAACAE Ai 1 O0E 1 O6x1i
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