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Анотація 

Проаналізовано доцільність використання ножничних підйомників. Розглянуто відомі схеми 

ножничних підйомників. Визначено переваги розглянутих схем. Приведено розрахунки силових 

характеристик виконавчого механізму для обраної схеми ножничного підйомника.  
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Abstract 

The expediency of using scissor lifts has been analyzed. Well-known schemes of scissor lifts are considered. 

The advantages of the considered schemes are determined. The power characteristics of the executive mechanism 

for the selected scheme of the scissor lift are given. 

Keywords: scissor lift, hydraulic drive, pneumatic drive. 

 

Вступ 

Історія створення ножичного підйомника налічує свої коріння у середині XX століття, коли 

інженери та конструктори почали активно досліджувати нові технології для підняття вантажів 

та виконання робіт на висоті. Зростання потреб у будівельній та промисловій сферах вимагало 

введення надійних та ефективних механізмів [1-4], що сприяло появі концепції ножичного 

підйомника. 

Сучасний розвиток галузі гідравліки та пневматики [5-10], ножичні підйомники отримали 

нові можливості. Впровадження гідравлічних та пневматичних систем дозволило значно 

покращити функціональність та надійність цих механізмів. З'явилися моделі, оснащені 

гідроприводами [11-14], які забезпечували більш потужний та стабільний підйом вантажів. 

 

Результати дослідження 

Ножичний підйомник є механічним пристроєм, призначеним для підняття та позиціонування 

платформи на висоті, використовуючи з'єднані складні опори у формі перехресної X, які 

нагадують ножиці. Цей механізм становить невід'ємну частину робочих інструментів у 

будівництві, обслуговуванні інфраструктури, ремонтних роботах та інших галузях, де потрібен 

доступ до важкодоступних місць. 

Основні компоненти ножичного підйомника включають (див. рис. 1 та 2). 

1. Станина: станина або база є основною платформою, на якій розміщені інші компоненти. 

Ця частина має жорстку конструкцію для забезпечення стабільності механізму під час 

використання. 

2. Платформа: платформа – це робоча область, де оператор чи вантаж розміщуються. 

Платформи можуть бути різних розмірів та форм, залежно від конкретних потреб та завдань. 

3. Опори (Ножі): опори, або ножі, виступають у ролі з'єднаних складних опор у вигляді 

перехресної X. Ці ножі можуть розкриватися та згинаються, щоб забезпечити необхідну 

структурну опору для підняття та утримання платформи. 

4. Актуатори: актуатори є механізмами, які забезпечують рух опор для підняття платформи. 

Вони можуть бути гідравлічними [15-20], пневматичними або механічними, залежно від 

конструкції та функціональності підйомника. 

5. Система керування: ножичні підйомники зазвичай оснащені системами керування, які 

дозволяють операторові управляти рухом та позиціонуванням платформи. Ці системи можуть 

включати електронні панелі керування та сучасні технології автоматизації. 

Основні етапи робочого циклу ножничного підйомника: 



 підняття платформи: актуатор, активований відповідним джерелом енергії створює силу 

F, яка дозволяє ножам розкриватися. Цей рух забезпечує підняття платформи до потрібної 

висоти. 

 позиціонування платформи: після підняття платформи оператор може користуватися 

системою керування для точного позиціонування і виконання робіт на висоті. 

 зниження платформи: для опускання платформи може використовуватися відпускання 

тиску в актуаторі чи інші механізми, що дозволяють ножам згинатися та платформі поступово 

опускатися. 

 

 
Рисунок 1– Ножничний підйомник із актуатором знизу 

 

Ножичний підйомник із актуатором знизу (див. рис. 1). У варіанті з актуатором знизу 

ножичний підйомник використовує принцип пантографа, де тиск направляється до зовнішньої 

частини опор, розташованих нижче. Це дозволяє використовувати гідравлічні, пневматичні, 

механічні або м'язові засоби для ефективного підняття вантажу [21-25]. 

Переваги ножичного підйомника із актуатором знизу: 

 більша стабільність: розташування актуатора знизу забезпечує підвищену стабільність 

під час підняття вантажу або робіт на висоті; 

 збільшена надійність: актуатор, знаходячись в захищеному місці під платформою, менше 

піддається впливу негативних факторів навколишнього середовища, що збільшує тривалість 

його служби та знижує витрати на обслуговування; 

 ефективність та точність підйому: актуатори, знаходячись у нижній частині конструкції, 

можуть бути більш компактними, забезпечуючи велику ефективність та точність підйому. 

 

 
Рисунок 2 – Ножничний підйомник із актуатором по центру 



Ножичний підйомник із актуатором по центру (див. рис. 2). У випадку з актуатором по центру 

тиск направлений на центральну частину опор, забезпечуючи подовження механізму та підняття 

вантажу. 

Переваги ножичного підйомника із актуатором по центру: 

 більша точність та контроль: центрально розташований актуатор дозволяє забезпечити 

більшу точність та контроль над підняттям та зниженням платформи, особливо при виконанні 

робіт, які вимагають великої точності; 

 оптимальна стабільність: розташування актуатора по центру сприяє рівномірному 

розподілу навантаження, що призводить до оптимальної стабільності в усіх точках підняття; 

 компактність конструкції: цей дизайн може бути більш компактним, що робить механізм 

маневреним та придатним для використання в обмежених просторах. 

Вплив положення опори на зусилля актуатора (див. рис. 3). Навантаження на актуатор суттєво 

зменшується під час піднімання навантаження. Зміна навантаження становить становить в 66 раз 

при підніманні вантажу в 400 кг від 5 до 80 градусів. Це варто враховувати під час проєктування 

ножничних підйомників, та використовувати системи керування, які здатні незалежно ставитись 

до такої зміни навантаження [26-30]. 

 

 
Рисунок 3 – Вплив кута нахилу опори на зусилля актуатора 

 

Варто також зазначити, що при старті з положення в φ=5 градусів зусилля актуатора - більше 

за вагу вантажу в 12 разів, однак після положення в φ=45 градусів зусилля актуатора - менше за 

вагу вантажу. 

 

Висновки 

Провівши аналіз ножничних підйомників із місцем прикладання зусилля актуатора знизу і по 

центру, можна зробити висновок, що для компактної конструкції ножничного підйомника варто 

обрати схему із нижнім розташуванням дії зусилля актуатора. Однак при цьому потрібно 

провести детальний аналіз конструкції на міцність, щоб забезпечити запас міцності для місця 

прикладання зусилля від актуатора. В гідравлічних чи пневматичних схемах системи керування 

потрібно враховувати змінну зусилля актуатора шляхом введення апаратури нечутливої до зміни 

тиску. 
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