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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 
 
Utilizarea rampelor mobile telescopice pentru accesul, din 

exterior, în interiorul clădirilor este foarte răspândită pe plan mondial, 
iar acum urmează a fi folosită şi în România. 
 În lume există o mulţime de variante constructive pentru 
asemenea echipamente, iar autovehiculele purtătoare utilizate sunt 
dintre cele mai diverse, de la automobile mici până la autocamioane. 
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 În figurile 1, 2 şi 3, se prezintă trei tipuri de rampe utilizate în 
lume [6].  

 
Fig.1  Rampă tip 
Oshkosh 

Fig. 2  Rampă tip 
MARS RDD Fig. 3  Rampă tip Liberator 

 

Prototipul realizat şi prezentat în prima parte a articolului se 
află, deja, în dotarea şi exploatare Jandarmeriei Române, care, în urma 
utilizării şi testării acestuia, în condiţii reale, cu evidenţierea 
performanţelor tehnice prevăzute, intenţionează să achiziţioneze mai 
multe exemplare, utilizabile în mai multe judeţe din ţară.  

În acest context, se apreciază că rampa mobilă telescopică, 
prezentată în figura 4, răspunde, într-adevăr, unei necesităţi reale şi 
poate fi multiplicat în mai multe exemplare. 

 

 
a) 

 
b) 

Fig. 4 Rampa mobilă telescopică autopurtată 
 

  Proiectul propus reprezintă o noutate pe plan naţional întrucât 
acest produs nu a fost în atenţia entităţilor de cercetare-dezvoltare sau a 
unităţilor productive şi nici nu a fost fabricat până acum în România.      
     
  2. Prezentarea instalaţiei hidraulice de acţionare 
 

Instalaţia hidraulică de acţionare este un ansamblu de 
componente necesare pentru generarea fluidului sub presiune şi 
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distribuţia acestuia, pentru realizarea regimurilor de lucru necesare, în 
conformitate cu cerinţele din caietul de sarcini, în condiţii de siguranţă 
în funcţionare/exploatare şi respectarea securităţii muncii operatorilor. 

Instalaţia hidraulică de acţionare este realizată fizic în 
conformitate cu schemele hidraulice de mai jos, unde sunt redate toate 
componentele hidraulice necesare pentru a realiza toate fazele ciclului 
de lucru, inclusiv componentele necesare pentru monitorizarea, 
intercondiţionarea şi securizarea mişcărilor. Instalaţia hidraulică are 
rolul de a activa cilindrii hidraulici ai celor două mecanisme ale 
echipamentului şi anume: cilindrii mecanismului de ridicare şi cilindrii 
rampei extensibile, figura 5. 
 

 
Fig. 5  Schema hidraulică pentru acţionarea cilindrilor de ridicare 

 
Sursa de energie primară pentru acţionarea hidraulică este 

independentă de autovehiculul purtător şi anume s-a ales un motor 
termic pe benzină de 14 CP la 3600 rot/min. 
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Motorul termic antrenează două pompe cu cilindree fixă, P1 şi 
P2, prima pentru acţionarea cilindrilor de ridicare,16.1 şi 16.2, iar a 
doua, pentru acţionarea cilindrilor de telescopare rampe, 5.1. 

Fluidul sub presiune de la pompa P1 este refulat printr-un bloc 
hidraulic 5.1 către nişte distribuitoare hidraulice, 13.1 şi 13.2, de la 
care,prin intermediul unor ventile de protecţie la spargerea furturilor, 7.1 
şi a unor supape de sens deblocabile, 8.1 şi 8.2, se comandă ridicarea 
platformelor. Pe circuitele de coborâre sunt prevăzute nişte ventile de 
frânare, 9.1 şi 9.2, pentru controlul vitezelor la coborâre. 
 Pe blocul din mijloc este montat grupul de reglare a presiunii 
constituit dintr-o supapa de presiune 11.1, care asigură limirtarea 
presiunii, şi un distribuitor de descărcare a presiunii 12.1.  

Blocul hidraulic de translaţie este identic cu cel prezentat, şi 
asigură comanda de extindere-retragere pentru cilindrii hidraulici de 
telescopare, corespunzători celor două platforme, fiind alimentat de 
pompa hidraulică P2. În figurile 6 şi 7 sunt prezentate blocurile 
hidraulice, iar în figurile 8 şi 9 se prezintă testarea în laborator şi 
montarea pe platforma echipamentului, lângă cilindrul de ridicare. 
  

 
Fig. 6  Blocul hidraulic de ridicare 

 

 
Fig. 7  Blocul hidraulic de telescopare 

Fig. 8  Testarea în laborator 
 

Fig. 9  Montarea pe platforma 

Comanda instalaţiei hidraulice este realizată de instalaţia 
electrică. 

88



3. Prezentarea echipamentului electric 
 Energia mecanică necesară pentru acţionarea pompelor 
hidrostatice este preluată de la un motor termic pe benzină, acesta fiind 
o sursă independentă de autocamionul purtător.  
 În acest sens, pentru alimentarea, comanda şi monitorizarea 
funcţionării echipamentului mobil, s-a conceput şi realizat un 
echipament electric specific care se montează pe acelaşi cadru de 
bază al echipamentului, ca şi grupul hidraulic de presiune. 
 Sistemul electric de comandă pentru rampa mobilă extensibilă 
este compus dintr-un cofret electric şi o consolă de operare. 
Echipamentul se alimentează cu tensiune de 24 Vcc de la bordul 
autovehiculului prin intermediul unei siguranţe de protecţie. 

Cofretul electric, figura 10, conţine un mini automat programabil 
(AP) produs de Schneider Electric tip TWDLCDA24DRF, figura 11, care 
are 24 intrări/ieşiri, 10 ieşiri pe releu. Pe capacul cofretului electric se află 
un buton ciupercă pentru oprire în caz de urgenţă. 

Consola de operare, figura 10, conţine 4 butoane fără reţinere 
cu leduri de confirmare pentru acționarea cilindrilor hidraulici ai celor 
două platforme, un buton basculant pentru selectarea platformei de 
comandat şi unul de tip ciupercă pentru oprire în caz de urgenţă. Cu 
ajutorul comutatorului cu 3 poziții se poate selecta platforma de acţionat 
(platforma 1, platforma 2 sau ambele deodată,1+2). 
 

 
Fig. 10  Cofretul şi consola de 

operare 
Fig. 11  Interiorul cofretului cu 

AP 
 

Cofretul electric este montat lângă grupul hidraulic, iar consola 
operatorului este legat de cofretul printr-un cablu cu 16 fire. La cofretul 
electric vor mai fi conectate cablurile de la acumulatorul maşinii şi de la 
electromagneţii distribuitoarelor hidraulice. Logica de comandă s-a 
realizat prin intermediul unui automat programabil care are implementat 
un program de funcţionare. 
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4. Concluzii 
■ În articol se face prezentarea instalaţiilor hidraulice şi electrice 

ale unui prototip de rampă mobilă telescopică cu acţionare hidraulică 
montată pe un autovehicul, alimentat cu energie de la un motor termic 
pe benzină, independent de autovehiculul purtător. 

■ Se descrie componenţa schemei hidraulice în detaliu, de unde 
rezultă funcţionarea instalaţiei hidraulice la realizarea fazelor de lucru. 

■ De asemenea, se prezintă componenţa instalaţiei electrice şi 
montarea acestei pe structura echipamentului. 

■ În urma testelor de laborator, făcute în cadrul institutului, 
instalaţiile hidraulică şi electrică au fost avizate pentru montare. 

■ După montarea completă, prototipul rampei mobile 
telescopice, la beneficiar a fost supus testărilor necesare pentru a 
demonstra performanţele tehnice pentru care a fost proiectat. 

■ Testările efectuate au validat soluția de acţionare propusă, iar 
echipamentul poate intra în producţia de serie.  
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