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РАЗРАБОТКА ЛАБОРАТОРНОГО СТЕНДА ПРИВОДА ПОДЪЕМА 

МОСТОВОГО КРАНА 

 

Грузоподъемные механизмы играют важную роль в современной 

промышленности, большая часть которых управляется операторами, недо-

статочная квалификация которых, служит причиной неправильной, неэф-

фективной работы самих механизмов, что часто приводит к простоям, ава-

риям, экономическим потерям. 

В начальный момент времени при подъеме груза трос находится в 

провисшем состоянии что приводит к возникновению больших динамиче-

ских нагрузок на подъемную систему. Для исключения дополнительных 

динамических нагрузок, возникающих в момент отрыва груза, система 

управления должна осуществлять контроль и корректировку скорости вра-

щения привода, основываясь на показаниях датчиков. 

После отрыва груза от поверхности, система управления должна 

обеспечивать максимально возможную скорость подъема, при которой груз 

не будет совершать неконтролируемых перемещений в пространстве, кото-

рые могут привести к увеличению динамических нагрузок на канатную 

подсистему механизма подъема.  

Актуальность разработки системы управления электроприводом 

подъема мостового крана, удовлетворяющей данным требованиям заклю-

чается в снижении экономических затрат при эксплуатации крановых ме-

ханизмов, за счет уменьшения времени на ремонт и замену тросов меха-

низма подъема вызванных их неправильной эксплуатацией. а также уровня 

травматизма на производстве. 

Для проведения экспериментов с целью подтверждения результатов 

работы математической модели и апробации алгоритмов управления была 

поставлена задача разработки лабораторного стенда имитирующего работу 

электропривода подъема. Предварительным этапом в разработке стенда 

стало создание его трехмерной модели и еѐ последующая сборка. После 

чего к разработанной механической системе были подключены: датчик 

скорости, тензодатчик, датчик момента. 

После создания аппаратной части стенда была проведена серия экс-

периментов с целью получения графиков переходных процессов, возника-

ющих при подъеме грузов в различных условиях (рис. 1, - рис. 3). Ввиду 

того что нагрузки на трос реального кранового механизма существенно от-



личаются от возможных в лабораторном стенде с целью приближения 

жесткости троса лабораторного стенда к жесткости троса реального объек-

та в систему между грузом и датчиком устанавливается пружина. 

 
Рис 1. Показания тензодтчика при пуске двигателя с подвешенным грузом 

а)без пружины, б)с пружиной 

 

Рис 2. Показания датчика момента при пуске двигателя с подвешенным 

грузом а)без пружины, б)с пружиной 

 

Рис 3. Показания энкодера при пуске двигателя с подвешенным грузом 

а)без пружины, б)с пружиной 
Одна из особенностей существующих алгоритмов управления элек-

троприводов крановых механизмов [1-2] является то, что для их работы 

требуется полная информация о системе, в связи с этим для технической 

реализации данных алгоритмов необходимо произвести идентификацию 

параметров электропривода. Для проведения которой необходимо произве-

сти серию экспериментов, описание которых приведено в [3]. 

Итогом проделанной работы станет экспериментальная проверка 

аналитических зависимостей полученных ранее [1-3], подтверждение ко-

торых в свою очередь поможет в разработке оптимальных алгоритмов 

управления системами подъема и перемещения груза, обеспечивающих 

подъем и перемещение груза без дополнительных динамических усилий.  

а) б) 

б) а) 

а) б) 
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