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СТРІЛОВОГО КРАНА 
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Національний університет біоресурсів і природокористування України 

 

З проведеного теоретичного динамічного аналізу механізма повороту 

стрілового крана встановлено, що, як в елементах приводу, так і в 

металоконструкції з вантажем на гнучкому підвісі під час пуску механізму 

повороту, виникають динамічні навантаження, які значно перевищують 

навантаження в процесі усталеного руху, що приводять до коливання вантажу на 

гнучкому підвісі та пришвидшують зношування деталей та конструкції в цілому 

[1-4].  

Щоб виявити динамічні навантаження та коливання вантажу на гнучкому 

підвісі розроблена фізична модель механізма повороту стрілового крана. Ця 

модель підготовлена для проведення експериментальних досліджень динаміки 

руху механізму повороту під час процесу пуску. При проведенні 

експериментальних досліджень на лабораторній установці підібрано необхідне 

вимірювально-реєструюче обладння, схема збору даних з яких наведена на 

(рис.1).  

 
Рис. 1. Схема розташування датчиків для дослідження механізму повороту 

стрілового (баштового) крана: 1 – датчик для вимірювання амплітуди кутового 

відхилення гнучкого підвісу та вантажу; 2, 3 – датчик прискорення стрілової 

системи; 4 – датчик визначення швидкості поворотної частини крана 

 

На (рис. 2) представлено загальний вигляд установки для проведення 

досліджень механізма повороту крана.  
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Рис. 2. Загальний вигляд установки для дослідження руху механізму повороту 

стрілового (баштового) крана з закріпленими датчиками 

 

Для вимірювання 

амплітуди кутового відхилення 

гнучкого підвісу з вантажем від 

вертикалі використано кутовий 

енкодер Megatron-Impulsgeber 

MOL40 6 3600 – BZ N [5]. 

Енкодер приєднується до 

оголовка стріли за допомогою 

плеча (штанги), яке кріпиттся 

до енкодерна за допомогою 

муфти, сприймає кутові 

відхилення канату та вантажу 

під час пуску механізма 

повороту стрілового крана 

(рис.3). 

 
Рис. 3. Кутовий енкодер Megatron-Impulsgeber 

MOL40 6 3600 – BZ N 

та акселерометр MMA7260QT 

 

Для визначення прискорення 

вібрацій в стріловій системі баштового 

крана під час роботи механізма повороту 

у горизонтальній площині використано 

акселерометр MMA7260QT [6]. 

Акселерометр розміщений у корпусі, 

який виготовлено із пластмаси та 

кріпиться безпосередньо до стріли крана, 

один датчик знаходиться на кінці стріли 2 

(рис. 3), а інший на її початку 3 (рис. 4).  
Рис. 4. Акселерометр MMA7260QT 
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Для визначення 

швидкості поворотної частини 

стрілового крана під час роботи 

механізму повороту також 

використано інкрементальний 

енкодер Megatron-Impulsgeber 

MOL40 6 3600 – BZ N, який за 

допомогою шестерні, що 

знаходиться на валу енкодера, 

сприймає оберти, які 

виникають в поворотній 

частині під час пуску та роботи 

механізму повороту стрілового 

крана (рис. 5). 

 

 
Рис. 5. Інкрементальний енкодер Megatron-

Impulsgeber MOL40 6 3600 – BZ N 

 

Для збору даних використано наступне реєструюче обладнання: аналого-

цифровий перетворювач m-DAQ 14 та комп’ютер зі встановленим на нього 

програмним забезпеченням. Аналого-цифровий перетворювач m-DAQ 14 

підключається до комп’ютера за допомогою USB-порту і тим самим забезпечуює 

збір даних з вимірювального обладнання, котрі поступають з датчиків у вигляді 

аналогових електричних сигналів та записуються і зберігаються у файлі, 

розширення якого «.txt». 

Під час збору даних для реєструючого обладнання використано 

стабілізований блок живлення з малим рівнем пульсацій – HYelec HUA YI 

ELECTRONICS DC POWER SUPPLY HY3003M-3 (рис. 6) [7]. 

 

 
Рис. 6. Аналого-цифровий перетворювач m-DAQ 14 та блок живлення 
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Вибране вимірювально-реєструюче обладнання дало змогу провести 

експериментальні дослідження динаміки механізма повороту стрілового крана [8-

9]. 

Обробка отриманих даних проводилась за допомогою програми Wolfram 

Mathematica, в результаті чого були отримані графічні залежності коливань 

верхньої та нижньої секції стріли, відхилення вантажного каната від вертикалі та 

кутової швидкості повороту крана. Графік відхилень вантажу від вертикалі 

зображено на (рис. 7). Проведено порівняння відхилень вантажу від вертикалі, 

отриманих за допомогою теоретичних досліджень (пунктирна лінія), 

змодельованих в програмі, та коливань вантажу, отриманих експериментальним 

шляхом з лабораторної установки (чорна суцільна лінія).  

З графічних залежностей (рис. 7) видно, що вантаж значно відхиляється від 

вертикалі та має коливальний характер. Ці коливання значні в процесі пуску (до 

4,5 сек руху) та затухають на усталеному режимі, але затухання є сповільненими, 

як при теоретичних, так і при експериментальних дослідженнях. 

 
Рис. 7. Графік відхилень вантажу від вертикалі 
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