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При роботі баштових кранів з метою підвищення їхньої продуктивності 
здійснюється суміщення рухів механізмів зміни вильоту та повороту. Разом з 
тим, при такій роботі баштових кранів в елементах конструкції та приводних
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механізмах зміни вильоту та повороту виникають значні динамічні 
навантаження, які знижують надійність роботи крана в цілому. Крім того, при 
суміщені руху механізмів зміни вильоту та повороту крана спостерігається 
значне відхилення вантажу від вертикалі у двох площинах.

Для дослідження динаміки сумісного руху механізмів зміни вильоту та 
повороту баштового крана розроблено динамічну модель, яка представляє 
собою голономну механічну систему з чотирма ступенями вільності. За 
узагальнені координати такої моделі приймаємо лінійну координату 
переміщення центра мас візка вздовж стріли, а також кутові координати 
повороту стріли відносно осі крана і відхилення вантажного каната від 
вертикалі в площині зміни вильоту та в площині перпендикулярній до площини 
зміни вильоту. На основі динамічної моделі складено математичну модель, яка 
являє собою систему чотирьох нелінійних диференціальних рівнянь другого 
порядку, в  результаті чисельного розв’язку цієї системи рівнянь побудовано 
графічні залежності зміни лінійних швидкості та прискорення центра мас візка, 
кутових швидкості та прискорення повороту стріли, відхилення вантажного 
каната від вертикалі, а також рушійні моменти та потужності приводних 
механізмів зміни вильоту та повороту крана. З отриманих залежностей можна 
зробити висновок, що спостерігаються значні коливання вантажу як в площині 
зміни вильоту, так і в перпендикулярній до неї площині. Так, наприклад, 
максимальне значення лінійної швидкості вантажу в площині зміни вильоту 
перевищує усталену швидкість в 1,75 рази, а максимальне значення кутової 
швидкості вантажу перевищує її усталене значення в 1,58 разів. Максимальне 
значення потужності приводу переміщення візка перевищує усталене значення 
в 1,55 разів, а повороту крана -  в 1,46 разів.

Для значного зменшення коливань вантажу на гнучкому підвісі 
запропоновано провести оптимізацію режимів сумісного руху механізмів зміни 
вильоту та повороту вантажу. Така оптимізація дозволить підвищити 
продуктивність та надійність крана та зменшити можливість виникнення 
аварійних ситуацій.
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