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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 Romana are un rol foarte important in pastrare
ordinii publice si asigurarea securitatii cetatenilor. Pentru aceasta,
trebuie sa actioneze, uneori, in conditii deosebite, care trebuie, totusi
prevazute, anticipate si procedurate, pentru a avea o eficacitate
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maxim& in actiunile sale. in acelasi timp, trebuie avute in vedere si
echipamentele specifice necesare care sa corespunda scopului propus.

O asemenea situatie deosebita constd in necesitatea
interventiei rapide din exterior, in interiorul unor cladiri, pentru care este
nevoie de un echipament specializat, care sa opereze in conditii de
siguranta totala pentru personalul implicat.

Un asemenea echipament, pe care Jandarmeria Roméana si-a
propus sa il aiba, este cel prezentat in articol, si anume. “Rampa
mobila telescopica cu actionare hidraulica pentru acces in interiorul
cladirilor la nivelele superioare, pana la o inaltime maxima de 10 m”.

In acest sens, ca urmare a castigarii unei licitatii publice,
Institutul de Cercetari pentru Hidraulica si Pneumatica din Bucuresti a
conceput, realizat fizic si testat un prototip pentru o rampa mobila
telescopica, cu actionare hidraulica, pentru acces in interiorul cladirilor
la nivelele superioare

Asemenea tehnici si echipamente sunt folosite si in strainatate.

In tard, deocamdatd, nu existd o ofertd de asemenea
echipamente, fapt ce a condus la realizarea lor prin forte proprii.

Echipamentul a fost conceput ca un echipament mobil cu
actionare hidraulica si se afla in dotarea Jandarmeriei Romane, fiind
testat si receptionat, rezultatele fiind conform documentatiei tehnice.

2. Performante si caracteristici tehnice

Principalele caracteristici si performante tehnico - operationale
ale prototipului de rampa mobila cu actionare hidraulica, pentru acces
la inaltime, sunt urmatoarele:

- numarul de rampe telescolice paralele
- inaltimea maxima de ridicare a rampelor de acces:

- unghiul maxim de rabatere a rampelor de acces: .............. 37°;
- sarcina maxima pe platforma superioara pliabila:

- sarcina maxima repartizatd pe rampa de acces:

- sarcina utild/lungime la scara ascensiune.....min. 300 kg/2,5 m;

Rampa mobila telescopica cu actionare hidraulica este montata pe
un autovehicul tip DAC si este un produs cu complexitate deosebita,
deoarece in componenta sa se regasesc atat subansambluri de
constructii metalice sudate, cat si subansambluri mecano-hidraulice,
precum si subansambluri electrice de actionare, comanda, control,
interblocare, interconditionare si monitorizare a miscarilor specifice
celor doua rampei.
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3. Prezentarea generala a echipamentului

Rampa mobila telescopica cu actionare hidraulica, prezentata
in figura 1, a si b, a fost proiectata sa fie montata pe platforma unui
autocamion tip DAC, pentru a fi deplasata rapid in zonele de interes.

a) Vedere laterala b) Vedere frontala

Fig. 1 Rampa mobila telescopica cu actionare hidraulica

Problema tehnica deosebitd impusa de beneficiar Ila
proiectare a fost aceea a realizarii unui ansamblu autonom independent
de autocamionul pe care se monteaza, singurele elemente dependente
de el fiind prinderea prin suruburi de grinzile sasiului. De asemenea, o
alta conditie a fost aceea a alimentarii instalatiei hidraulice de actionare
de la un grup hidraulic actionat cu motor termic pe benzina.

Echipamentul este proiectat sa poata fi montat pe orice alta
platforma purtatoare cu dimensiuni corespunzatoare, fiind aplicat pe
platforma autovehiculului prin asamblari demontabile direct pe sasiul
acestuia.

Produsul este destinat asigurarii accesului utilizatorilor la
fnaltimi de max. 10 m (nivele superioare ale cladirilor, balcoane, terase,
etc.) pentru interventii in cadrul misiunilor de asigurare a ordinii publice
si sigurantei cetatenilor, actiunilor speciale precum si pentru salvarea si
evacuarea de la inaltime.

Lucrul efectiv cu rampa mobila telescopica cu actionare
hidraulica se face dupa ce autocamionul purtator a fost amplasat pe
pozitie, langa cladirea vizata, la distanta necesara pentru a garanta
contactul rampei cu zidul constructiei, cand se poate trece efectiv la
executarea operatiei de accesare a cladirii de catre echipe special
antrenate si avand dotatea necesara executarii misiunii. Rabaterea si
telescoparea rampei se face de catre soferul autocamionului, de
asemenea, instruit Tn acest scop.
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4. Componenta echipamentului

Produsul este conceput ca un ansamblu integrat de sisteme
modulare de scari/platforme/rampe cu actionare hidraulica, montate pe
platforma unui autovehicul purtator de tipul autoutilitara marca AB,
varianta 16230 F. Pentru actionarea mecanismelor de lucru, produsul
utilizeaza o sursa independenta de putere.

Componenta structural fizica a echipamentului amplasat pe
platforma autocamionului se poate urmari in proiectul prezentat in
figura 2, si este urmatoarea:

. Rampa extensibil3;

. Mecanism de ridicare;

. Cadru de sustinere;

. Platforma de asteptare;
. Instalatie hidraulica;

. Instalatie electrica;

. Treapta rabatabila.
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Fig. 2 Proiect - rampa mobila telescopica

4.1. Rampa extensibila

Rampa extensibila este o platforma pe care personalul operativ
se deplaseaza de pe rampa de asteptare la locul de interventie aflat la
max. 10 m fnéltime de la sol. In figura 3, se poate urmari conceptia de
realizare a rampei, dar echipamentul contine doua asemenea rampe,
care pot fi actionate independent sau concomitent.
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Fig. 3 Rampa extensibila

Componenta rampei extensibile, figura 3, este urmatoarele:
1 - Tronson de baza;

2- Tronon extensibil sau mobil;

3 - Platforma pliabil3;

4 — Mecanism de pliere;

5 - Balustrada laterala.

in interiorul tronsonului de baza este montat un cilindru hidraulic
de cursa mare, care, avand corpul fixat pe tronsonul de baza si tija
articulata la tronsonul extensibil, produce telescoparea rampei.

De asemenea, trebuie remarcata existenta unei balustrade pe o
singura parte, care este, de asemenea extensibila.

Cu aceste subansambluri principale se realizeaza toate
functiunile necesare.

4.2. Mecanismul de ridicare
Mecanismul de ridicare asigura pozitionarea la diverse tnaltimi
a capatului rampei extensibile prin inclinarea acesteia la un unghi de

max. 37°. Mecanismul de ridicare, prezentat in figura 4, are in structura
sa urmatoarele componente principale:
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1 - un brat de Tncoroiere;
2 - doua brate de intindere;
3 - un cilindru hidraulic.

3000

Fig. 4 Mecanism de ridicare

Lungimea bratului de intindere se poate ajusta cu ajutorul unui
surub cu filet stanga/dreapta pentru a putea prelua erorile de executie
inevitabile prelucrarilor Tn lungimi mari.

4.3. Cadrul de sustinere
Cadrul de sustinere este o structura sudata din profile

rectangulare tip 200 x 100; 150 x 100 si 100 x 100 se fixeaza cu
suruburi si piulite de traversele sasiului camionului, figura 5.

Fig. 5 Cadru de sustinere
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Pe cadrul de sustinere se fixeaza articulatile de basculare a
rampei basculante si articulatile bratelor de intindere si cilindru
hidraulic. Tot pe acest cadru se fixeaza si platforma de asteptare.

4.4. Platforma de asteptare

Este o structura sudata din profile rectangulare care se asaza
pe cadrul de sustinere (pozitia 4, figura 2).Treapta rabatabila (pozitia 7,
figura 2), face trecerea de la platformai la rampa basculanta. Pe partile
laterale ale rampei se fixeaza “mana curenta” rabatabila.

Scara de acces este extensibila si rabatabil. In pozitia de
transport scara este pliata si rabatutd sub platforma de asteptare in
pozitie verticala. Tn pozitia de lucru/operativé, scara se rabate in pozitie

inclinata si se extinde pana la contactul cu solul.
5. Testarea si receptia echipamentului

n urma finalizarii echipamentului, conform specificatiei tehnice,

acesta a fost supus la doua categorii de verificari, si anume:
e verificari si reglari functionale la executant;
e verificari operationale la beneficiar, figura 6 si figura 7.

Verificarea functionarii la executant a constat in verificarea si
reglarea parametrilor, in conform documentatiei tehnice de executie si
testare. Verificarile la beneficiar au constat din efectuarea tuturor
comenzilor si a migcarilor specifice si, in mod deosebit, realizarea
inaltimii de 10 m, precum si testarea operationald cu personal
specializat si antrenat.

Fig. 6 Testarea la beneficiar cu personal specializat
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Fig. 7 Testarea la beneficiar in conditii reale de utilizare

6. Concluzii

m In articol se face prezentarea generald unui prototip de
rampa mobila telescopica cu actionare hidraulica montata pe un
autovehicul.

m Prototipul a permis efectuarea testarilor in fata beneficiarului
si a demonstrat performantele tehnice pentru care a fost proiectat.

m Testarile efectuate au validat solutiia constructiva propusa.
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