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TELESCOPIC MOBILE RAMP WITH HYDRAULIC DRIVE FOR 
ACCESS INSIDE OF THE BUILDINGS 

PART I – GENERAL CONCEPTION  
 

The paper presents a telescopic mobile ramp with hydraulic drive for 
access on upper levels inside of the of buildings. In the paper, is shows the 
structural component of equipment, the technical characteristics and, also, its 
usefulness in the actions of the Romanian Gendarmerie in its missions to 
ensure public order and security. 
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1. Introducere 
 
Jandarmeria Română are un rol foarte important în păstrare 

ordinii publice şi asigurarea securităţii cetăţenilor. Pentru aceasta, 
trebuie să acţioneze, uneori, în condiţii deosebite, care trebuie, totuşi 
prevăzute, anticipate şi procedurate, pentru a avea o eficacitate 
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maximă în acţiunile sale. În acelaşi timp, trebuie avute în vedere şi 
echipamentele specifice necesare care să corespundă scopului propus. 

O asemenea situaţie deosebită constă în necesitatea 
intervenţiei rapide din exterior, în interiorul unor clădiri, pentru care este 
nevoie de un echipament specializat, care să opereze în condiţii de 
siguranţă totală pentru personalul implicat. 

Un asemenea echipament, pe care Jandarmeria Română şi-a 
propus să îl aibă, este cel prezentat în articol, şi anume. “Rampă 
mobilă telescopică cu acţionare hidraulică pentru acces în interiorul 
clădirilor la nivelele superioare, până la o înălţime maximă de 10 m”.  

În acest sens, ca urmare a câştigării unei licitaţii publice, 
Institutul de Cercetări pentru Hidraulică şi Pneumatică din Bucureşti a 
conceput, realizat fizic şi testat un prototip pentru o rampă mobilă 
telescopică, cu acţionare hidraulică, pentru acces în interiorul clădirilor 
la nivelele superioare 

Asemenea tehnici şi echipamente sunt folosite şi în străinătate. 
În ţară, deocamdată, nu există o ofertă de asemenea 

echipamente, fapt ce a condus la realizarea lor prin forţe proprii. 
Echipamentul a fost conceput ca un echipament mobil cu 

acţionare hidraulică şi se află în dotarea Jandarmeriei Române, fiind 
testat şi recepţionat, rezultatele fiind conform documentaţiei tehnice. 

 
2. Performanţe şi caracteristici tehnice 
 
Principalele caracteristici şi performanţe tehnico - operaţionale 

ale prototipului de rampă mobilă cu acţionare hidraulică, pentru acces 
la înălţime, sunt următoarele:  

- numărul de rampe telescolice paralele....................................2; 
- înălţimea maximă de ridicare a rampelor de acces:…....... 10 m; 
- unghiul maxim de rabatere a rampelor de acces: …........... 37o; 
- sarcina maximă pe platforma superioară pliabilă:............300 kg; 
- sarcina maximă repartizată pe rampa de acces:...........1500 kg; 
- sarcina utilă/lungime la scara ascensiune…..min. 300 kg/2,5 m; 

 
Rampa mobilă telescopică cu acţionare hidraulică este montată pe 

un autovehicul tip DAC şi este un produs cu complexitate deosebită, 
deoarece în componenţa sa se regăsesc atât subansambluri de 
construcţii metalice sudate, cât şi subansambluri mecano-hidraulice, 
precum şi subansambluri electrice de acţionare, comandă, control, 
interblocare, intercondiţionare şi monitorizare a mişcărilor specifice 
celor două rampei. 
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3. Prezentarea generală a echipamentului  
 
Rampa mobilă telescopică cu acţionare hidraulică, prezentată 

în figura 1, a şi b, a fost proiectată să fie montată pe platforma unui 
autocamion tip DAC, pentru a fi deplasată rapid în zonele de interes.  

 

 
a) Vedere laterală 

 
b) Vedere frontală 

 

Fig. 1  Rampa mobilă telescopică cu acţionare hidraulică 
 

 Problema tehnică deosebită impusă de beneficiar la 
proiectare a fost aceea a realizării unui ansamblu autonom independent 
de autocamionul pe care se montează, singurele elemente dependente 
de el fiind prinderea prin șuruburi de grinzile șasiului. De asemenea, o 
altă condiţie a fost aceea a alimentării instalaţiei hidraulice de acţionare 
de la un grup hidraulic acţionat cu motor termic pe benzină. 

Echipamentul este proiectat să poată fi montat pe orice altă 
platformă purtătoare cu dimensiuni corespunzătoare, fiind aplicat pe 
platforma autovehiculului prin asamblări demontabile direct pe şasiul 
acestuia. 

Produsul este destinat asigurării accesului utilizatorilor la 
înălţimi de max. 10 m (nivele superioare ale clădirilor, balcoane, terase, 
etc.) pentru intervenţii în cadrul misiunilor de asigurare a ordinii publice 
şi siguranţei cetăţenilor, acţiunilor speciale precum şi pentru salvarea şi 
evacuarea de la înălţime. 

Lucrul efectiv cu rampa mobilă telescopică cu acţionare 
hidraulică se face după ce autocamionul purtător a fost amplasat pe 
poziţie, lângă clădirea vizată, la distanţa necesară pentru a garanta 
contactul rampei cu zidul construcţiei, când se poate trece efectiv la 
executarea operaţiei de accesare a clădirii de către echipe special 
antrenate şi având dotatea necesară executării misiunii. Rabaterea şi 
telescoparea rampei se face de către şoferul autocamionului, de 
asemenea, instruit în acest scop. 
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4. Componenţa echipamentului 
 

 Produsul este conceput ca un ansamblu integrat de sisteme 
modulare de scări/platforme/rampe cu acţionare hidraulică, montate pe 
platforma unui autovehicul purtător de tipul autoutilitară marca AB, 
varianta 16230 F. Pentru acţionarea mecanismelor de lucru, produsul 
utilizează o sursă independentă de putere. 
 Componenţa structural fizică a echipamentului amplasat pe 
platforma autocamionului se poate urmări în proiectul prezentat în 
figura 2, şi este următoarea: 

1. Rampă extensibilă;  
2. Mecanism de ridicare; 
3. Cadru de susţinere; 
4. Platformă de aşteptare; 
5. Instalaţie hidraulică; 
6. Instalaţie electrică; 
7. Treaptă rabatabilă. 

 
 

Fig. 2  Proiect - rampa mobilă telescopică 
 

4.1. Rampa extensibilă  
 

Rampa extensibilă este o platformă pe care personalul operativ 
se deplasează de pe rampa de aşteptare la locul de intervenţie aflat la 
max. 10 m înălţime de la sol. În figura 3, se poate urmări concepţia de 
realizare a rampei, dar echipamentul conţine două asemenea rampe, 
care pot fi acţionate independent sau concomitent. 

80



 
a) vedere laterală 

 
b) vedere de sus 

Fig. 3  Rampă extensibilă 
 

Componenţa rampei extensibile, figura 3, este următoarele: 
1 - Tronson de bază; 
2-  Tronon extensibil sau mobil; 
3 - Platformă pliabilă; 
4 – Mecanism de pliere; 
5 - Balustradă laterală. 
 

În interiorul tronsonului de bază este montat un cilindru hidraulic 
de cursă mare, care, având corpul fixat pe tronsonul de bază şi tija 
articulată la tronsonul extensibil, produce telescoparea rampei. 

De asemenea, trebuie remarcată existenţa unei balustrade pe o 
singură parte, care este, de asemenea extensibilă. 

Cu aceste subansambluri principale se realizează toate 
funcţiunile necesare. 
 

4.2. Mecanismul de ridicare 
 

 Mecanismul de ridicare asigură poziţionarea la diverse înălţimi 
a capătului rampei extensibile prin înclinarea acesteia la un unghi de 
max. 370. Mecanismul de ridicare, prezentat în figura 4, are în structura 
sa următoarele componente principale:  

81



1 - un braţ de încoroiere; 
2 - două braţe de întindere; 
3 - un cilindru hidraulic. 

 
Fig. 4  Mecanism de ridicare 

  
 Lungimea braţului de întindere se poate ajusta cu ajutorul unui 

şurub cu filet stânga/dreapta pentru a putea prelua erorile de execuţie 
inevitabile prelucrărilor în lungimi mari. 
 

4.3. Cadrul de susţinere 
 

 Cadrul de susţinere este o structură sudată din profile 
rectangulare tip 200 x 100; 150 x 100 şi 100 x 100 se fixează cu 
şuruburi şi piuliţe de traversele şasiului camionului, figura 5. 
 

 
Fig. 5  Cadru de susținere 
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Pe cadrul de susţinere se fixează articulaţiile de basculare a 
rampei basculante şi articulaţiile braţelor de întindere şi cilindru 
hidraulic. Tot pe acest cadru se fixează şi platforma de aşteptare. 
 

 4.4. Platforma de aşteptare 

Este o structură sudată din profile rectangulare care se aşază 
pe cadrul de susţinere (poziţia 4, figura 2).Treapta rabatabilă (poziţia 7, 
figura 2), face trecerea de la platformăi la rampa basculantă. Pe părţile 
laterale ale rampei se fixează “mâna curentă” rabatabilă. 

Scara de acces este extensibilă şi rabatabilă. În poziţia de  
transport scara este pliată şi rabătută sub platforma de aşteptare în 
poziţie verticală. În poziţia de lucru/operativă, scara se rabate în poziţie 
înclinată şi se extinde până la contactul cu solul. 
 
 5. Testarea şi recepţia echipamentului 
 

În urma finalizării echipamentului, conform specificaţiei tehnice, 
acesta a fost supus la două categorii de verificări, şi anume: 

● verificări şi reglări funcţionale la executant; 
● verificări operaţionale la beneficiar, figura 6 şi figura 7. 

Verificarea funcţionării la executant a constat în verificarea şi 
reglarea parametrilor, în conform documentaţiei tehnice de execuţie şi 
testare. Verificările la beneficiar au constat din efectuarea tuturor 
comenzilor şi a mişcărilor specifice şi, în mod deosebit, realizarea 
înălţimii de 10 m, precum şi testarea operaţională cu personal 
specializat şi antrenat. 
 

 
Fig. 6  Testarea la beneficiar cu personal specializat 

83



 
Fig. 7  Testarea la beneficiar în condiţii reale de utilizare 

 
6. Concluzii 
■ În articol se face prezentarea generală unui prototip de 

rampă mobilă telescopică cu acţionare hidraulică montată pe un 
autovehicul. 

■ Prototipul a permis efectuarea testărilor în faţa beneficiarului 
şi a demonstrat performanţele tehnice pentru care a fost proiectat. 

■ Testările efectuate au validat soluţiia constructivă propusă.  
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