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Анотація. У статті здійснено аналіз  конструктивних особливостей сучасних технічних 

пристроїв, що використовуються для покращення умов роботи центрів реабілітації людей з 

обмеженими можливостями. Основна увага приділяється огляду  стельових підйомників як 

ключового елемента для забезпечення мобільності пацієнтів з обмеженими фізичними 

можливостями. Розглянуто особливості конструкції стельових підйомників, зокрема їхню 

модульну систему, кріплення до стелі, механізми керування та безпеки. У статті також 

розглянуті інші реабілітаційні пристрої, що використовуються в комплексі зі стельовими 

підйомниками, їхня функціональність, ергономічність  та надійність. Визначено переваги 

впровадження таких систем для оптимізації умов роботи медичного персоналу та пок-

ращення якості обслуговування пацієнтів. 

Ключові слова: підйомник, компоненти, конструкція, реабілітація, складові частини, 

проєктування, розрахунок. 

 
Вступ 

Останніми роками внаслідок війни в 

Україні збільшилась кількість людей, які 

потребують реабілітації через отримані тра-

вми та фізичні обмеження [1–3]. Постражда-

лі військові, цивільні особи, а також люди, 

які зазнали фізичних і психологічних травм, 

стикаються з необхідністю довготривалої та 

комплексної реабілітаційної допомоги. Це 

викликає потребу в оновленні та модернізації 

реабілітаційних центрів, що покликані забез-

печити високий рівень медичної та соціаль-

ної підтримки. 

У сучасних реабілітаційних центрах роз-

винених країн важливу функцію здійснюють 

технічні пристрої, які значно полегшують 

процес догляду за пацієнтами з обмеженими 

фізичними можливостями. Одним з таких 

пристроїв є стельові підіймачі.   

 

Аналіз публікацій 

Стельові підіймачі є найбільш ефектив-

ними щодо зручності, ергономічності та без-

пеки. Вони дозволяють здійснювати цілу 

низку складних процесів: переміщати паціє-

нтів із ліжка до інвалідного візка, ванної кім-

нати чи інших реабілітаційних зон.  

Серед доступних на ринку найвідомішими 

є такі моделі, як Liko, ArjoHuntleigh та 

Guldmann, які мають модульні конструкції та 

можуть адаптуватися до різних типів примі-

щень [4–6]. Основними перевагами цих сис-

тем  є гнучкість у налаштуванні траєкторій 

пересування, можливість облаштування  в 

будь-якому типі реабілітаційних центрів і 

висока вантажопідйомність, що дозволяє 

працювати з пацієнтами різної комплекції. 

Портативні підйомні системи також за-

слуговують на увагу, оскільки вони можуть 

бути використані у випадках, коли встанов-

лення стельових рейок є неможливим або 

економічно недоцільним процесом. Такі сис-

теми (наприклад, моделі HandiMove або 

Invacare) мають мобільну базу, яка дозволяє 

їх легко пересувати між різними приміщен-

нями або навіть використовувати в домашніх 

умовах [7–8]. 

Крім того, важливою інновацією є робо-

тизовані реабілітаційні системи, які дозво-

ляють пацієнтам самостійно керувати своїм 

переміщенням за допомогою пультів або 

голосових команд [9]. 

 

Визначення невирішених проблем 

Незважаючи на значний прогрес у впро-

вадженні сучасних технічних пристроїв для 

реабілітаційних центрів, залишається низка 

невирішених проблем: 

- відсутність вітчизняних розробок і виро-

бників такого типу реабілітаційного облад-
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нання є важливою перешкодою для забезпе-

чення центрів необхідними пристроями. Бі-

льшість високоякісних стельових підйомни-

ків та інших допоміжних систем імпорту-

ються з-за кордону. Це збільшує витрати на 

придбання та технічне обслуговування обла-

днання, що робить його недоступним для 

багатьох реабілітаційних центрів та лікарень, 

зокрема у віддалених регіонах країни.  

- складна економічна ситуація в Україні 

обмежує можливості державного фінансу-

вання на закупівлю сучасних реабілітаційних 

засобів. Бюджети багатьох медичних установ 

зосереджені на нагальних потребах лікуван-

ня постраждалих унаслідок війни, що знижує 

пріоритетність придбання технологічно 

складного обладнання для реабілітаційних 

процесів. Ця проблема ускладнюється кількі-

стю пацієнтів, що постійно збільшується, які 

потребують довготривалої реабілітації, і це  

вимагає значних фінансових та матеріальних 

ресурсів; 

- довготривала війна, яка не лише призве-

ла до збільшення кількості людей з інвалід-

ністю, але й ускладнила роботу реабілітацій-

них центрів у регіонах, що безпосередньо 

постраждали від бойових дій.  

- недостатня кількість спеціалістів, які 

мають відповідну кваліфікацію для обслуго-

вування та налаштування складних реабілі-

таційних систем.  

 
Мета та постановка завдання 

Метою цієї роботи є аналітичний огляд 

конструкцій стельових підйомників провід-

них виробників для визначення необхідних 

процесів проєктування, розрахування, вибо-

ру необхідних комплектувальних пристроїв  і 

виробництва цього типу обладнання вітчиз-

няними виробниками.  

 
Виклад основного матеріалу 

Незважаючи на значну кількість різнови-

дів стельових підйомників,  що представлені  

на ринку, їхню  конструкцію можна подати 

як  схематичне зображення (рис. 1). 

Конструкція підіймача зазвичай містить  

візок, підйомник, захисний кожух (корпус), 

механізм аварійної зупинки та опускання 

пацієнта, підйомний ремінь, механізм швид-

кого стропування (карабін), пульт керування, 

підвіску.   

Стельовий підйомник, поданий на рис. 1, 

є лише елементом реабілітаційної системи, 

яка дає можливість не тільки здійснювати 

підіймання пацієнта, а й його транспорту-

вання в приміщеннях реабілітаційного цент-

ру (рис. 2). 

 
 

 

1 – візок; 2 – підйомник; 3 – захисний кожух;  

4 – механізм аварійної зупинки та опускання; 

5 – строп; 6 – механізм швидкого стропуван-

ня; 7 – пульт керування;  8 – підвіска 

 

Рис. 1 Елементи конструкції підйомника 

 
 

 

Рис. 2. Схема транспортування 

 

Як  елементи конструкції, що сприймають 

навантаження та здійснюють  функцію на-

прямних для візка (рис. 1, поз. 1) переміщен-

ня підйомника (рис. 1, поз. 2)  використову-

ють профілі (рейки) різної геометрії (рис. 3). 

За результатами аналітичного досліджен-

ня визначено, що рейки виготовляються з 

сталі та алюмінію.  

Напрямні профілі можуть бути змонтовані 

в різні способи: 

- за допомогою спеціальних кронштейнів 

(підвісів) на стелю; 

- на заздалегідь зібраний каркас, що спи-

рається на підлогу; 

- на опорні профілі, що закріплюються на 

стінах з паралельним розташуванням. 
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Рис. 3. Різновиди напрямних рейок 
 

Візок здійснює  важливу функцію в конс-

трукції підіймача та забезпечує рівномірне 

розподілення навантаження на напрямну 

рейку й плавний рух підіймача в горизонта-

льній площині (рис. 4).  

 

 

 
1 – корпус; 2 – опорні колеса; 3 – приводні коле-

са; 4 –  ланцюгова передача; 5 –  натяжний rвинт; 

6 – опора; 7 – приводний вал; 

8 – кронштейн; 9 – штифти 

а) з приводними колесами 

 
 

1 – корпус; 2 – пружина; 3 – опорні ролики;  

4 – кронштейни; 

б) з опорними колесами 

 

Рис. 4. Візок 

Візок стельового підйомника буває двох 

типів: з приводними колесами для забезпечен-

ня можливості самостійно рухатись вздовж 

напрямної (рис. 4, а); з опорними колесами, 

що дає  можливість пересування візка лише  

завдяки прикладанню зусилля персоналом, що 

експлуатує пристрій (реабілітолог).  

Для забезпечення рівномірного (без про-

ковзування), плавного, безпечного руху пі-

діймача візок має конструкцію, що містить 

корпус 1, два опорні колеса 2, встановлених 

на одній осі обертання із застосуванням під-

шипників кочення, чотири приводні колеса 3. 

Стабільний рух приводних коліс здійснюєть-

ся завдяки використанню ланцюгової пере-

дачі 4. Кронштейн 8 використовується для 

надійного кріплення підіймача до візка. 

Штифти 9, оснащені антифрикційними втул-

ками для зменшення сили тертя, забезпечу-

ють стабілізацію положення візка під час  

його руху з вантажем.  
Аналізуючи конструкцію стельового під-

йомника (рис. 5),  можна дійти  висновку, що 

за кількістю складових, їхнім функціональ-

ним призначенням, системою автоматизова-

ного керування елементами приводів його 

конструкція подібна  до електричної лебідки, 

що доводить  кінематична схема (рис. 6).  
 

 
 

Рис. 5 Стельовий підйомник 
 

 

 

1 – двигун підйому вантажу; 2 – зубчата переда-

ча; 3 – підшипникові опори;  4 – барабан;  

5 – механізм аварійного гальмування; 6 – двигун 

пересування візка; 7 – приводне колесо візка;  

8 – ланцюгова передача; 9 – опорне колесо 
 

Рис. 6. Кінематична схема підйомника 
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Однак, на відміну від останньої, складові 
компоненти стельового підіймача мають 
значно менші габаритні розміри, та зроблені 
з якісних конструкційних матеріалів, зокрема 
з алюмінію або титанових сплавів. Вони міс-
тять електричні (крокові) двигуни для плав-
ного регулювання частоти обертання приво-

дного вала [10]. Механізм аварійної зупинки 

та опускання вантажу (пацієнта) складається 
з двох елементів: перший забезпечує екстре-
не від’єднання блока живлення двигунів під-
німання та пересування підіймача, другий 
здійснює блокування руху барабана та уне-
можливлює самовільне й стрімке опускання 
вантажу. Для цього використовують храпо-
вий механізм (рис.7), зірочка якого жорстко 
закріплена до барабана підйому-опускання 
вантажу. Блокування руху барабана лебідки 
здійснюється способом силового замикання 
(скороченням пружини) після знеструмлення 
системи живлення приводів підіймача та 
електромагніту (поз. 5 на рис.7)    

 

 

 

1 – зірочка; 2 – стопорний елемент;                   

3 – пружина; 4 – електромагніт 
 

Рис. 7. Механізм аварійної зупинки та опус-

кання 
 

Для підйому та утримування вантажу (па-

цієнта) під час транспортування використо-

вують текстильні стропи, виготовлені з полі-

естера, який має високу міцність, стійкість до 

впливу ультрафіолетового випромінювання 

та хімічних речовин. Такі стропи витриму-

ють майже будь-яке навантаження та  мають 

тривалий термін експлуатації (рис. 8). 
Кріплення стропа до слінгової штани  

здійснюється завдяки використанню при-

строїв фіксації різних конструкційних рі-

шень: карабінів, гачків зі стопорною пружи-

ною та спеціально розроблених поворотних 

шарнірів (рис. 9). 

   

Рис. 8. Строп 
 

    
 

Рис. 9. Пристрої фіксації слінгової штанги 
 

Системи керування провідних виробників 

стельових підйомників містять  як апаратні 

(мікроконтролери, програмовані логічні кон-

тролери, датчики позиціонування та наван-

таження), так і програмні компоненти.  

Такий підхід дозволяє здійснювати  цілу 

низку важливих процесів пристрою: точне 

переміщення підйомника, швидкість підйому 

й опускання, уникнення різких рухів під час 

старту, можливість зупинки підйомника в разі 

надзвичайної ситуації для запобігання аварі-

ям, контроль навантаження, налаштування 

висоти та положення, інтеграція зі сторонніми 

системами, відстеження положення підйом-

ника та його стану, керування підйомником за 

допомогою пульта, смартфона або інтерфейсу 

автоматизованої системи. 

У системах керування стельовим підйом-

ником переважно застосовують мікроконт-

ролени STM32, ESP32, Raspberry Pi Pico 

Siemens SIMATIC S7-1200 або Mitsubishi 

FX5U, які мають модульну конструкцію, 

високу надійність та підтримку сучасних 

протоколів зв'язку [11–13]. 
Для фіксації пацієнтів у  необхідному для 

здійснення реабілітації  положенні викорис-

товують слінгові штанги (рис. 10).  

 

  
 

 

Рис. 10 Слінгові штанги 
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Найчастіше  використовують  конструкції 

прямого, чотири- та шеститочкового кріп-

лення пацієнтів.  

Застосування  шеститочкової конструкції 

дозволяє здійснювати  реабілітацію пацієнтів 

з важкими фізичними обмеженнями, що ви-

магає точного розподілення тиску на тіло. 

Виготовляють слінгові штанги різних конс-

трукцій.  

 

Висновки 

У роботі було здійснено  аналітичний 

аналіз конструкцій стельових підйомників 

провідних світових виробників, що дало змо-

гу визначити  основні технологічні рішення, 

необхідні для ефективного проєктування, 

розрахування, вибору комплектувальних 

елементів та виробництва цього виду облад-

нання в Україні. Важливим аспектом для 

досягнення високої якості та конкурентосп-

роможності продукції є правильне визначен-

ня етапів проєктування. До цих етапів нале-

жать такі: 

- визначення основних функціональних 

вимог та характеристик стельового підійма-

ча: вантажопідйомності, необхідного діапа-

зону руху, ергономічних вимог та вимог до 

безпеки; 

- розроблення  конструкції та кінемати-

чної схеми; 

- вибір конструкційних матеріалів; 

- розроблення  системи керування з мо-

жливістю дистанційного керування для пла-

вного регулювання швидкості підйому, а 

також опції для екстреного зупинення та 

контролю за положенням пацієнта. 

- проєктування механізмів безпечної 

експлуатації; 

- здійснення  маркетингового дослі-

дження з метою локалізації виробництва та 

аналізу економічної ефективності для забез-

печення доступності в умовах обмеженого 

фінансування. 
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Аnalysis of modern technical devices for improv-

ing working conditions in rehabilitation centers 

for people with disabilities 

Abstract. The article provides an overview of the 

design features of modern technical devices used to 

improve working conditions in rehabilitation centers 

for people with disabilities. The primary focus is on 

the analysis of ceiling lifts, which are a key element 

in ensuring the mobility of patients with limited phys-

ical abilities. The design features of ceiling lifts are 

examined, including their modular system, ceiling 

mounting, control mechanisms, and safety features. 

The article also covers other rehabilitation devices 

used in conjunction with ceiling lifts, emphasizing 

their functionality, ergonomics, and reliability. The 

advantages of implementing such systems for opti-

mizing the working conditions of medical personnel 

and improving the quality of patient care are de-

scribed. Problem. The lack of domestic developments 

and manufacturers of such rehabilitation equipment 

is a major obstacle to providing centers with neces-

sary devices. Most high-quality ceiling lifts and other 

assistive systems are imported from abroad. This 

increases the costs of purchasing and maintaining 

the equipment, making it inaccessible for many reha-

bilitation centers and hospitals, especially in remote 

regions of the country. Goal The purpose of this work 

is an analytical review of the designs of ceiling lifts 

from leading manufacturers to determine the neces-

sary steps for design, calculation, selection of re-

quired components, and production of this type of 

equipment by domestic manufacturers. Methodology. 

To address the design of a ceiling lift, we will first 

analyze scientific papers, patents, and technical 

documentation to understand existing designs and 

their advantages and disadvantages. Next, we will 

employ computer modeling to simulate the lift's op-

eration, identifying potential flaws while ensuring 

safety and efficiency. Computational and analytical 

methods will aid in selecting materials and calculat-

ing critical parameters, including strength and load 

on the ceiling mounts. Finally, experimental studies 

will test the equipment in real-world conditions, 

verifying its reliability and functionality, leading to 

the development of a ceiling lift that meets all effec-

tiveness, reliability, and safety requirements. Results. 

In the course of this work, an analytical review of the 

designs of ceiling lifts from leading global manufac-

turers was conducted, allowing for the identification 

of key technological solutions necessary for effective 

design and production of this equipment in Ukraine. 

To achieve high quality and competitiveness of the 

product, it is important to properly define the stages 

of the design process, which include: determining the 

functional requirements (load capacity, range of 

motion, ergonomic and safety requirements); devel-

oping the design and kinematic scheme; selecting 

materials; creating a control system with remote 

control capabilities that ensures speed regulation 

during lifting and emergency stopping; designing 

mechanisms for safe operation; and conducting mar-

ket research to localize production and assess eco-

nomic efficiency under limited funding conditions. 

Key words: Keywords: lift, components, design, 

rehabilitation, parts, design, calculation. 
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