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acrosate, este alcatuitd dintr-un cadru-suport,
legat de bratele unui mecanism de ridicat prin
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fatd de cadrul-suport, printr-un cilindru
hidraulic, un cadru transversal, actionat in
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Inventia se refera la o platforma cu
patru grade de libertate, destinata
sustinerii si pozitiondrii optime a unor
sarcini speciale, in vederea acrosarii lor
de partea exterioard a aeronavelor, prin
intermediul unor dispozitive de cuplare
automata, operatiune pentru care sunt
necesare trei miscari de translatie si doua
miscari de rotatie, combinate si comandate
n asa fel incat ochiurile de fixare de pe
sarcinile de acrosat sa coincida ca pozitie
cu dispozitivele de cuplare fixate pe corpul
aeronavelor.

Pentru sustinerea, manevrarea si
ridicarea unor sarcini, sunt cunoscute
platforme, alcatuite dintr-o parte supe-
rioard plana sau profilatd, functie de forma
sarcinii, montatd pe un cadru fixat de
capetele unor brate metalice, articulate
la partea centrald si pliabile sub actiunea
unor cilindri hidraulici. Platforma poate fi
construitd ca un ansamblu montat pe un
cadru, prevazut cu niste roti de rulare, ce
poate fi tractat sau poate fi montata pe
sasiul unui autovehicol utilizat in diferite
domenii (RO 95950).

Aceste platforme prezinta dezavan-
tajul ca posibilitatile lor de miscare sunt
reduse, fapt care ingreuneaza manevrarea
unor sarcini ce urmeaza a fi pozitionate
n timp optim si cu grad sporit de precizie,
in vederea acrosari lor pe partea
exterioara a aeronavelor.

Problema tehnica pe care o rezolva
inventia constd in conceperea unei
platforme cu patru grade de libertate, cu
0 constructie compactd, capabild sa
lucreze in spatii retrénse, care sa asigure
acrosarea unor sarcini speciale, de corpul
aeronavelor, in conditii de siguranta sporita
si In timp redus.

Platforma conform inventiei rezolva
problema tehnicd, prin aceea ca este
alcatuitd dintr-un cadru suport legat de
bratele mecanismului de ridicat prin niste
articulatii, un car longitudinal actionat in
miscare de translatie fatd de cadrul suport
printr-un  cilindru  hidraulic, un car
transversal actionat in miscare de
translatie fatd de carul longitudinal tot
printr-un cilindru hidraulic, un suport cu
pivot actionat in miscare de rotatie n plan
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orizontal, o masa actionata intr-o miscare
de inclinare laterala de un cilindru hidraulic,
toate aceste elemente in ansamblul lor
putand realiza cele patru miscéri necesare
acrosarii sarcinii plasate pe masa
platformei sprijinitd Tn trei puncte,
materializate prin doud articulatii la
suportul cu pivot si o articulatie la cilindrul
hidraulic, miscarile de translatie datorandu-
se unor actionari hidraulice iar miscérile
de rotatie unei actiondri melcroatd mel-
catd cu autoblocare, atunci cand rotatia
se face in plan orizontal (giratie) sau unei
actionari hidraulice, cand rotatia este o
miscare de inclinare fatd de o axa
orizontald a carei pozitie, in plan orizontal,
depinde de unghiul de giratie {cand unghiul
de giratie este zero, inclinarea este de
tangaj, iar cand unghiul de giratie este de
980" inclinarea este de ruliu), acest fapt
permitand asezarea sarcinilor pe platforma
fie longitudinal, fie transversal, facénd
posibild accesarea pilonului din directia cea
mai convenabild si mentinand totodata
posibilitatea de rotire a sarcinii in jurul axei
sale transversale, in vederea acrosarii ei.

Prin utilizarea platformei conform
inventiei se evidentiaza urmatoarele avan-
taje:

- acrosarea sarcinilor se realizeaza
printr-o platforma cu patru grade de
libertate, ceea ce permite sporirea precizie
de executie a manevrelor necesare.

Are o constructie compacta,
capabild sa lucreze n spatii restrénse, mai
ales pe verticald, distanta dintre pilon si
sal fiind limitata.

- securitate in exploatare;

- timp redus pentru efectuarea
opetatiilor tehnologice;

- nu necesita lucrari complexe
pentruintretinere, reparatii sau exploatare;

- supravegherea si manevrarea sunt
asigurate de un singur operator.

Se d& n continuare un exemplu de
realizare a inventiei, cu referire la fig.1+4
care reprezinta:

-fig.1, sectiune in plan longitudinal
prin platforma conform inventiei;

- fig.2, sectiune in plan transversal
prin platforma din fig.1;



RO 112105 B1

3

- fig.3, vedere in plan a platformei
conform inventiei, far& masa de sprijin si
cu unghiul de giratie zero;

-fig.4, vederea in plan a ansamblului
din fig.3, cu unghiul de giratie de 90°.

Platforma cu patru grade de
libertate pentru mecanisme de ridicat
sarcini acrosate, conform unui exemplu
de realizare este un ansamblu constituit
din patru sisteme mobile, reprezentand
fiecare cate un grad de libertate, sprijinite
toate pe un cadru suport 1 fixat prin niste
articulatii 2 si 3 de bratele unui mecanism
de ridicat, reprezentate pe desen cu linii
punctate.

Cadrul suport 1 este format din
niste brate 4 si 5 avand forma de crosa
si din niste traverse 6 si 7.

Bratele 4 si 5 contin niste cai de
rulare 8 si 9 pentru un car longitudinal 10,
pe care sunt montate patrul role de spriin
11, montate pe niste axe 12, prevazute
cu niste distantiere 13 si niste piulite 14.
La capetele axelor 12 sunt fixate niste role
de ghidare laterala 15, plasate in planul
miscarii.

Carul longitudinal 10 este format
din nigte cai de rulare 16 si 17 si niste
traverse 18. Pe céile de rulare 16 si 17
culiseaza un car transversal 19, pe care
sunt montate rolele de sprijin 11 prin
intermediul axelor 12, a distantierelor 13
si a piulitelor 14, precum si rolele de
ghidare laterald 15, fixate in planul
miscarii.

In centrul carului transversal 19
se gaseste un butuc 20 solidar cu acesta,
in care se fixeaza un suport cu pivat 21,
cu ajutorul unor rulmenti 22 si 23, a unui
distantier 24, a unui capac 25 si a unei
piulite 26.

Suportul cu pivet 21 este solidar
cu un sector melcat 27 si sustine masa
de sprijin 28 a platformei, prin intermediul
unor articulatii 29.

Carul longitudinal 10 este ationat
de un cilindru hidraulic 30, legat de cadrul
suport 1 printr-o articulatie 31 si de carul
longitudinal 10, prin articulatia 32.

Carul transversal 19 este actionat
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de un cilindru hidraulic 33 legat de carul
longitudinal 10, printr-o articulatie 34 si
de carul transversal 19, prin articulatia
35.

Miscarea de giratie este generata
de un ax melcat 36, sprijinit de niste
lagare 37 si 38 si actionat de o roata 39,
care angreneaza cu un sector melcat 27.

Masa platformei 28 este actionata
in miscarea de inclinare laterald de un
cilindru hidraulic 40 legat de suportul cu
pivot 21 printr-o articulatie 41 si de masa
platformei 28 printr-o articulatie 42.

Functionarea ansambiului prezentat
este urmatoarea:

Platforma cu patru grade de
libertate, ca parte componentd a unui
mecanism de ridicat cu sistem de
mentinere a pozitiei orizontale a acesteia,
este locul pe care se aseaza obiectul de
acrosat, fixat cu dispozitive adecvate.

Prin deplasarea autovehiculului pe
care este montat mecanismul de ridicat,
se plaseazd platforma intr-0 pozitie
convenabild sub pilonul aeronavei.

Se ridica platforma péna in
vecindtatea pilonului, apoi pe baza
observatiilor vizuale ale operatorului, se
dau comenzile corespunzatoare plasarii
obiectului in pozitie de acrosare.

Succesiunea de corectare a pozitiei
se poate realiza n doud variante:
acrgsarea simultand sau acrosarea
secventiala.

In cazul acrosarii simultane se face
mai intai o aliniere a sarcinii cu pilonul
aeronavei, printr-o miscare de giratie
actionand roata 39.

Se obtine o pozitie paraleld a sarcinii
cu pilonul. Se face miscarea de corectare
in plan transversal prin actionarea
cilindrului hidraulic 33, pana ce sarcina
este in acelasi plan vertical cu pilonul.

Se efectueazd o miscare de
corectare Tn sens longitudinal, prin
actionarea cilindrului hidraulic 30 pana ce
ochiurile de prindere de pe sarcina sunt
in dreptul carligelor dispozitivelor de
cuplare automate prevazute pe corpul
aeronavei.
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Se corecteaza, daca este cazul,
inclinarea mesei cu ajutorul cilindrului
hidraulic 30, pentru ca axa ochiurilor sa
fie paraleld cu axa céarligelor.

Se executa o miscare de ridicare
a intregii platforme, cu mecanismul de
ridicare, pana ce ochiurile s-au cuplat cu
carligele dispozitivelor, realizadndu-se n
acest fel acrosarea sarcinii.

In cazul acros#rii secventiale,
operatiile de aliniere se desfasoara in mod
asemandtor cu cele anterioare, cu
deosebirea ca miscarea de corectare a
inclindrii laterale a mesei se face astfel
incat capatul mesei 28, adiacent cilindrului
hidraulic 40, sa fie mai jos decéat celalalt
capdt, ceea ce are ca rezultat ca la
ridicarea platformei, cuplarea sa se faca
mai intai pe ochiul mai indepartat de
cilindrul hidraulic 40 si apoi printr-0
miscare de inclinare in sus, cu acelasi
cilindru, s se realizeze si cuplarea celuilalt
ochi.

Ordinea operatiilor de corectare a
pozitiei in vederea acrosari poate fi diferita,
in functie de situatile concrete si de
abilitatea operatorului.

Sarcinile pot fi asezate pe masa
platformei, longitudinal sau transversal,
in functie de directia cea mai convenabila
de accesare a pilonului aeronavei, operatiile
de aliniere fiind posibile cu obiectul in orice
pozitie.

Revendicari

1. Platforma cu patru grade de
libertate pentru mecanisme de ridicat
sarcini acrosate, alcatuitd dintr-o parte
superioara plana sau profilata, sustinuta
de un cadru metalic sprijinit pe niste
elemente articulate la partea centrala care
se pot plia sau deplia prin actionarea unor
cilindri hidraulici, caracterizata prin aceea
ca, pentru realizarea unei pozitionari
optime intr-un timp cat mai scurt, este
compusa dintr-un cadru suport (1) legat
de bratele unui mecanism de ridicat prin
niste articulatii (2, si ;3), pe care este
prevazut un car longitudinal (10), actionat
in miscare de translatie fatd de cadrul
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suport (1) printr-un cilindru hidraulic (30),
un cadru transversal (9] actionat in
miscare de translatie fatd de carul
longitudinal (10) de un cilindru hidraulic
(83), un suport cu pivot (21], montat intr-
un butuc (20) prin intermediul unor lagare
(22 si 23), actionat in miscare de rotatie
n plan orizontal de un angrenaj melc (36) -
sector melcat (27), o masa (28] actionata
in miscare de inclinare laterald de un
cilindru hidraulic (40) si sprijinita n trei
puncte materializate prin niste articulatii
(29) la suportul cu pivat (21) st o
articulatie {(42]) la cilindrul hidraulic (40).

2. Platforma cu patru grade de
libertate pentru mecanisme de ridicat
sarcini acrosate, conform revendicarii 1,
caracterizata prin aceea ca niste brate
(4 si 5) ale cadrului suport (1) sunt
prevdzute cu niste cai de rulare (8 si 9],
pentru un car longitudinal (10).

3. Platforma cu patru grade de
libertate pentru mecanisme de ridicat
sarcini acrosate, conform revendicarii 2,
caracterizata prin aceea ca, in carul
longitudinal (10) sunt prevazute niste cai
de rulare (16 si 17) pentru carul
transversal (19).

4. Platforma cu patru grade de
libertate pentru mecanisme de ridicat
sarcini acrosate, conform revendicarilor
1+3, caracterizata prin aceea ca, in
carul transversal (19) se afla un butuc (20)
solidar cu acesta, in care se monteaza un
suport cu pivat (21).

5. Platforma cu patru grade de
libertate pentru mecanisme de ridicat
sarcini acrosate, conform revendicarilor
1+4, caracterizata prin aceea ca, atat
carul longitudinal (10) cat si carul
transversal (19) au céte patru role de
sprijin (11) si cate patru role de ghidare
laterala (15).

6. Platforma cu patru grade de
libertate pentru mecanisme de ridicat
sarcini acrosate, conform revendicarii 5,
caracterizata prin aceea ca rolele de
ghidare laterald (15) sunt reglabile ca
pozitie prin intermediul unui distantier (13).
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7. Platforma cu patru grade de este de tangaj cand unghiul de giratie este
libertate pentru mecanisme de ridicat zero si de ruliu cand unghiul de giratie este
sarcini acrosate, conform revendicarilor de 90O°.

1+5, caracterizata prin aceea ca
miscarea de inclinare laterala a mesei (28)

Presedintele comisiei de examinare: Petrescu loan Cristea
Examinator: Barbuc Zoica
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