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УДК 629.3.065.23:681.51:624

РОЛЬ РОБОТИЗОВАНИХ КРАНІВ У ПІДВИЩЕННІ ЕФЕКТИВНОСТІ
ТА БЕЗПЕКИ БУДІВЕЛЬНИХ ТА ПРОМИСЛОВИХ ПРОЦЕСІВ

Ю. О. РОМАСЕВИЧ, д.т.н, професор
Д. І. ВЕЛИКОІВАНЕНКО, аспірант

Національний університет біоресурсів і природокористування України

В сучасному будівництві та промисловості використання кранів є
необхідною складовою процесу підйому та переміщення вантажів. Проте
складність та ризики цих операцій вимагають постійного удосконалення
технологій для забезпечення безпеки та ефективності роботи. У цьому
контексті роботизовані крани здатні значно підвищити якість та швидкість
виконання робіт, а також зменшити ризики нещасних випадків. Пошук
наукових робіт за темою «Robotic tower crane planning» був важливим етапом
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для розуміння зацікавленості в актуальних технологіях автоматизації та 
оптимізації будівельних процесів. Цей запит допоміг зібрати відомості про 
передові розробки, дослідження та впровадження роботизованих кранів у 
будівельній галузі. Результати пошуку вказали на значний інтерес до 
використання роботизованих кранів у плануванні та виконанні підйомних 
операцій на будівельних майданчиках, що підтверджує актуальність теми та 
необхідність подальших досліджень у цьому напрямку. 

Дослідження [1] присвячене уникненню перешкод при плануванні 
траєкторій для підйому вантажу краном. Автори вирішили задачу складного 
процесу планування траєкторій переміщення вантажу краном із уникненням 
зіткнень із перешкодами. Вони використали методологію, що включає 2D 
планування траєкторій для операцій з підйому вантажу та враховує обертання 
вантажу під час його переміщення. Автори реалізували методологію у вигляді 
комп'ютерного модуля з інтерфейсом користувача, що допомагає 
практикуючим спеціалістам здійснювати планування траєкторій без зіткнень та 
перевіряти можливість їх реалізації на різних етапах проекту. Для демонстрації 
ефективності запропонованої методології та ілюстрації основних функцій 
розробленого модуля у роботі були наведені два приклади. 

Головною метою наукової роботи [2] є розробка та вдосконалення 
системи роботизованого крана з використанням сучасних технологій 
автоматизації та комп'ютерного зору. Ця система, яка є частиною більшої 
системи керування логістикою в будівництві, вона призначена для оптимізації 
процесу монтажу кранів на будівельних майданчиках і має забезпечувати 
автономні підйом та переміщення вантажів на будівельному майданчику при 
різноманітних вхідних даних та умов роботи. У цьому дослідженні було 
розроблено та впроваджено комплексну систему роботизованого крана, яка 
використовує різноманітні сенсори та алгоритми для вимірювання параметрів 
робочої зони, планування шляху, керування рухом та уникнення перешкодам. 
Крім того, було проведено імітаційні та експериментальні тести, що 
продемонструвало функціональність та ефективність розробленої системи в 
керуванні краном у непередбачуваних умовах будівництва. 

В роботі [3], присвяченій автоматизованому плануванню траєкторії 
підйому вантажу краном у модульних промислових об'єктах, що 
характеризуються високою забрудненістю, запропоновано  підхід згідно якого 
кран розглядається як робот з трьома ступенями вільності. Враховуючи 
обмеження крана, такі як вантажопідйомність та обмеження на повороти, метод 
зводить задачу планування траєкторії до пошуку графа, ідентифікуючи 
оптимальні шляхи підйому. Проведені випробування підтверджують 
ефективність запропонованого підходу. Результати дослідження можуть 
сприяти покращенню безпеки та продуктивності під час підйому модульних 
об'єктів на промислових підприємствах. 

Таким чином, дослідження підтверджують, що роботизовані крани 
відіграють ключову роль у підвищенні ефективності та безпеки будівельних та 
промислових процесів. Їх використання дозволяє забезпечити автоматизований 
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та точний підйом та переміщення вантажів, а також уникнути ризиків,
пов'язаних з ручним керуванням кранами. Таким чином, роботизовані крани є
необхідною інновацією у сфері будівництва та промисловості для досягнення
оптимальної ефективності та безпеки у виконанні різноманітних завдань із
переміщення вантажів.
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