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Анотація. Представлені результати оцінки впливу класифікаційних ознак та експлуатаційних 

параметрів мобільних підйомників із робочими платформами на їхній рівень технічного розви-

тку. На підставі проведеного статистичного аналізу було отримано загальний тренд розвит-

ку мобільних підйомників із робочими платформами залежно від їхніх основних технічних ха-

рактеристик. 
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Вступ 

Нині за допомогою мобільних підйом-

ників з робочими платформами (МПРП) 

можна швидко та якісно встановити на 

значній висоті камери зовнішнього спосте-

реження, теле- і радіоантени, відремонтувати 

й провести техобслуговування світлофорів та 

інших приладів світлової сигналізації, 

здійснювати огляд і дрібний ремонт мостів та 

інших подібних споруд, виконувати обрізку 

високих дерев, монтувати звукоізоляційні 

екрани вздовж доріг, проводити монтажні та 

ремонтні роботи в галузі вітряної енергетики 

та ін. Широке застосування в багатьох сфе-

рах діяльності людини пояснюється їхньою 

універсальністю, мобільністю, великим спек-

тром конструкцій тощо.     
 

Аналіз публікацій 

Питанню дослідження МПРП присвячена 

значна кількість робіт, у яких розглядаються 

процеси, що відбуваються в об’ємному 

гідроприводі [1–2], розробляються системи 

управління рухом робочої платформи 

гідропідйомників [3–4] і опиcуються прин-

ципи роботи та проектування МПРП [5]. До 

того ж потрібно зазначити, що більшість з 

них розглядають конкретні конструкції, які 

не відображають усього спектра номенклату-

ри машин. 

Сатистична вибірка за всім спектром ма-

шин від сучасних фірм виробників МПРП 

наведена в роботах [6–8], проте в представ-

лених роботах відсутній аналіз тенденцій 

розвитку підйомного обладнання. 
 

Мета і постановка завдання 

На цей час у світі налічується близько 

150 виробників МПРП, що постійно проек-

тують та впроваджують у виробництво нові 

машини з розширеними можливостями. Тому 

виникає потреба визначення рівня технічного 

розвитку МПРП, що неможливо без аналізу 

статистичних даних номенклатури МПРП 

залежно від класифікаційних ознак та екс-

плуатаційних параметрів. 

Мета роботи полягає в проведенні аналізу 

впливу класифікаційних ознак та експлуата-

ційних параметрів мобільних підйомників із 

робочими платформами на їхній рівень тех-

нічного розвитку. Відповідно до поставленої 

мети роботи були визначені завдання дослі-

дження: провести статистичний аналіз спект-

ра номенклатури машин від сучасних фірм – 

виробників МПРП та на основі отриманих 

статистичних даних побудувати тренд розви-

тку МПРП залежно від їхніх основних техні-

чних характеристик.     
 

Вирішення проблеми 

Сучасні МПРП класифікують за вісьмома 

основними технічно-технологічними ознака-

ми, а саме: 

– за видом підйомного обладнання; 

– за можливостями руху базового шасі; 

– за типом базового шасі; 

– за конструкцією підйомного обладнання; 

– за можливістю збільшення площі робо-

чої платформи; 

– за наявністю електроізоляції робочої 

платформи; 

– за можливістю повороту підйомного об-

ладнання; 

– за видом привода робочого устаткування. 

Телескопічні та колінчасті підйомники за-

звичай розглядаються як окремі групи, хоча 

між ними багато спільного, адже в сучасних 

колінчастих підйомників як мінімум одна 

секція стріли складається з висувних (телес-

копічних) секцій, тому в проведенні статис-
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тичного аналізу технічного рівня МПРП ці 

машини розглядалися в одній групі машин як 

стрілові. Телескопічні та колінчасті підйом-

ники найчисленніші за кількістю моделей у 

різних виробників, що розрізняються за 

конструкцією та технічними даним.  

Аналіз стрілових МПРП проводився за кі-

лькома провідними фірмами – виробників 

підйомників такого типу (Palazzani, Socage, 

JLG, Ruthmann, Bronto skylift), номенклатура 

яких перекриває весь спектр машин. 

В аналізі статистичних даних технічного рів-

ня стрілових МПРП було розглянуто такі па-

раметри: висота підйому робочої платформи, 

горизонтальний виліт робочої платформи та 

маса машини. Унаслідок проведеного аналізу 

отримано загальний тренд технічного рівня 

стрілових МПРП за висотою підйому робочої 

платформи залежно від маси машини (рис. 1), 

загальний тренд технічного рівня стрілових 

МПРП за величиною горизонтального вильо-

ту робочої платформи залежно від маси ма-

шини (рис. 2) та загальний тренд технічного 

рівня стрілових МПРП за висотою підйому 

робочої платформи залежно від горизонталь-

ного вильоту робочої платформи (рис. 3).  

 

 
 

Рис. 1. Загальний тренд технічного рівня 

стрілових МПРП за висотою підйому ро-

бочої платформи залежно від маси машини 

 

Аналіз загального тренду розвитку техні-

чного рівня стрілових МПРП за висотою під-

йому робочої платформи залежно від маси 

машини (рис. 1) вказує, що переважна кіль-

кість виробників зосереджена на випуску 

підйомників із висотою підйому робочої пла-

тформи до 80 м та масою до 40 т. Потрібно 

відзначити закономірність, що зі зростанням 

висоти підйому робочої платформи природно 

збільшується і маса машини.  Підйомники з 

вистою 80 м і більше займають незначний 

сегмент ринку. Це пов’язано з високим тех-

нічним рівнем таких машин та спеціалізова-

ною сферою застосування (переважно підйо-

мники з висотою підйому 80 м і більше ви-

користовують під час гасіння пожеж у бага-

топоверхівках та проведення спеціалізованих 

висотних монтажних робіт у сфері вітрової 

електроенергетики).  

У розгляді загального тренду розвитку те-

хнічного рівня стрілових МПРП за величи-

ною горизонтального вильоту робочої плат-

форми залежно від маси машини (рис. 2) ва-

рто відзначити суттєвий вплив маси машини 

на величину горизонтального вильоту робо-

чої платформи. Пов’язане це з тим, що за 

умови малої маси базового шасі МПРП для 

збільшення величини горизонтального ви-

льоту робочої платформи із забезпеченням 

достатньої стійкості машини доводиться збі-

льшувати площу опорної поверхні МПРП під 

час роботи або застосовувати противагу, що 

ускладнює конструкцію машини і відповідно 

призводить до зростання її вартості.    

 

 
 

Рис. 2. Загальний тренд технічного рівня 

стрілових МПРП за величиною горизон-

тального вильоту робочої платформи за-

лежно від маси машини 

 

Загальний тренд технічного рівня стріло-

вих МПРП за висотою підйому робочої пла-

тформи залежно від горизонтального вильоту 

робочої платформи (рис. 3) указує на те, що 

зі зростанням висоти підйому робочої плат-

форми МПРП її горизонтальний виліт також 

збільшується. Слід зазначити, що в переваж-

ної кількості МПРП горизонтальний виліт, як 

правило, становить близько 50 % від висоти 

підйому робочої платформи. 
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Рис. 3. Загальний тренд технічного рівня 

стрілових МПРП за висотою підйому ро-

бочої платформи залежно від горизонта-

льного вильоту робочої платформи 

 

Аналіз тренду технічного рівня щоглових 

МПРП указує, що за висотою підйому само-

хідні щоглові підйомники істотно поступа-

ються несамохідним моделям, але їхня пере-

вага – маневреність. Важливою перевагою 

таких МПРП є можливість  пересування з 

піднятою на максимальну висоту робочою 

платформою в комплекті зі стандартною фу-

нкцією підйом-опускання.  

Варто зазначити, що існує кілька типів 

самохідних щоглових підйомників, які розрі-

зняються за конструкцією і спеціалізуються 

на певних видах робіт. Французькі інженери 

з компанії Haulotte віддають перевагу телес-

копічним стрілам із гідравлічним приводом, 

у Genie значна частина моделей комплекту-

ється стрілами з механічними секціями, а у 

JLG усього один вид підйомника з телескопі-

чною стрілою.   

Аналіз загального тренду розвитку техні-

чного рівня щоглових МПРП за висотою пі-

дйому робочої платформи залежно від маси 

машини вказує, що ці машини поділяються 

на два типи за функціональним використан-

ням: перший тип – підйомники з невеликою 

масою до 0,5 т, орієнтовані на підйом ванта-

жів масою 120–130 кг на висоту до 12 м; дру-

гий тип – підйомники масою до 3 т, орієнто-

вані на підйом вантажів масою до 250 кг на 

висоту 3–8 м. За рахунок цього тренд розвит-

ку технічного рівня щоглових МПРП за ви-

сотою підйому робочої платформи не зростає 

відповідно до зростання маси машини. 

Згідно з трендом розвитку технічного рів-

ня щоглових МПРП за вантажопідйомністю 

робочої платформи залежно від маси машини  

спостерігається зростання вантажопідйомно-

сті машини відповідно до зростання її маси. 

Це явище пояснюється необхідністю забез-

печення достатньої стійкості машини під час 

роботи.  

Під час розгляду тенденцій технічного рі-

вня ножичних МПРП потрібно зазначити, що 

підйомники цього виду відрізняються вели-

кими розмірами робочих платформ та ванта-

жопідйомністю. Фактично ножичні підйом-

ники можна порівняти за функціо-нальністю 

з будівельними лісами, з тією лише різницею, 

що в підйомників висока мобільність, відпо-

відно, під час проведення висотних монтаж-

них робіт спостерігається зменшення витрат 

часу на монтажно-демонтажні роботи.  

 

 
 

Рис. 4. Загальний тренд розвитку технічного 

рівня ножичних МПРП за висотою підйо-

му робочої платформи залежно від маси 

машини 

 

Відповідно до загальних трендів розвитку 

технічного рівня ножичних МПРП за висо-

тою підйому робочої платформи залежно від 

маси машини (рис. 4) видно, що висота під-

йому всіх МПРП цього типу знаходяться у 

інтервалі 5–16 м. Водночас спостерігається 

визначена раніше закономірність зростання 

висоти підйому робочої платформи прямо 

пропорційно зростанню маси МПРП. 

Крім цього було побудовано тренди тех-

нічного рівня ножичних МПРП за часом під-

йому робочої платформи (рис. 5) і за часом 

опускання робочої платформи (рис. 6) зале-

жно від висоти підйому. Ці показники роботи 

машини є одними з найбільш важливих па-
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раметрів роботи машини з точки зору техні-

ки безпеки роботи МПРП. Аналіз отриманих 

залежностей указує, що у більшості ножич-

них підйомників час опускання робочої пла-

тформи до 40 % менший за час підйому. Це 

явище пояснюється необхідністю здійснення 

екстреного спуску робочої платформи в ава-

рійних ситуаціях. 

 Потрібно зазначити, що в обох випадках 

зі збільшенням висоти підйому робочої пла-

тформи підйомника час підйому та опускан-

ня відповідно також зростають, що поясню-

ється сталими швидкостями підйому та опу-

скання робочої платформи.  

 

 
 

Рис. 5. Загальний тренд технічного рівня но-

жичних МПРП за часом підйому робочої 

платформи залежно від висоти підйому 

 

 
 

Рис. 6. Загальний тренд розвитку технічного 

рівня ножичних МПРП за часом опускан-

ня робочої платформи залежно від висоти 

підйому 

 

Висновки 

1. Переважна кількість виробників зосе-

ред-жена на випуску підйомників із висотою 

підйому робочої платформи до 80 м та масою 

до 40 т. Зі зростанням висоти підйому робо-

чої платформи природно збільшується і маса 

машини. 

2. У більшості сучасних МПРП горизон-

тальний виліт, як правило, становить близько 

50 % від висоти підйому робочої платформи.    

3. У ножичних підйомників висота підйо-

му робочої платформи знаходиться в інтер-

валі 5–16 м. Водночас спостерігається зако-

номірність зростання висоти підйому робочої 

платформи прямо пропорційно зростанню 

маси МПРП. 
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Анализ уровня технического развития мобиль-

них подъемников с рабочими платформами 

Аннотация. Представлены результаты оценки 

влияния классификационных признаков и экс-

плуатационных параметров мобильных подъем-

ников с рабочими платформами на их уровень 

технического развития. На основании проведен-

ного статистического анализа было получено 

общий тренд развития мобильных подъемников с 

рабочими платформами в зависимости от их 

основных технических характеристик. 

Ключевые слова: мобильный подъемник, рабочая 

платформа, эксплуатационные параметры, 

статистический анализ. 
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Analysis of the level of technical development of 

mobile lifts with working platforms 

Abstract. Problem. Currently, there are about 150 

manufacturers of mobile lifts with working platforms 

(MLWP), which constantly design and introduce into 

production new machines with expanded capabilities. 

Therefore, there is a need to determine the level of 

technical development of MLWP, which is not possi-

ble without the analysis of statistical data of their 

nomenclature depending on the classification fea-

tures and operational parameters. Goal. The purpose 

of the work is to analyze the impact of classification 

features and operational parameters of MLWP on the 

level of their technical development. Methodology. 

The analytical methods of studying the statistical 

data were used. The methods of mathematical modu-

lation were used to develop the general trend of the 

jib MLWP technical level. Results. As a result of the 

analysis the general trend of the technical level of the 

jib MLWP by the height of rise of the working plat-

form depending on the weight of the machine, the 

general trend of the technical level of the jib MLWP 

by the magnitude of the working platform horizontal 

reach, and the general trend of the technical level of 

the jib MLWP by the height of rise of the working 

platform depending on the working platform horizon-

tal reach were obtained. Originality. The telescopic 

and articulated lifts are usually considered as sepa-

rate groups, although they have much in common, 

because at least one section of the jib of modern ar-

ticulated lifts consists of retractable (telescopic) sec-

tions, so during the statistical analysis of the MLWP 

technical level, these machines were considered as a 

single group of jib machines. Practical value. With 

the help of the obtained statistical dependences of the 

jib MLWP technical level on the technological pa-

rameters of the machine, it is possible to assess the 

technical development of both an individual machine 

and a group of MLWP with the determination of 

trends for further development. 

Key words: mobile lift, work platform, operational 

parameters, statistical analysis. 
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