
13 

 

Староста Ж.С.  

МАТЕМАТИЧНА МОДЕЛЬ, ЩО ОПИСУЄ ПРОЦЕС 

РОЗГОЙДУВАННЯ ВАНТАЖУ НА СТРІЛОВОМУ САМОХІДНОМУ 

КРАНІ 
З метою побудови математичної моделі було проведено аналіз поібних 

моделей на основі інших досліджень в галузі підйомно-транспортного обладнання. 

Так в роботі [1] представлена модель стрілового крана, що враховує вітрові 

навантаження. Рівняння руху були складені з використанням незалежних 

координат для тангенціального та радіального кута повороту, що дало змогу 

змоделювати коливання корисного навантаження беручи до уваги вплив вітру.  

Модель, що відображена в [2] нараховує в собі 5 ступенів свобод, а саме 

кути повороту корисного навантаження, довжину канату, кут повороту башти, кут 

підйому стріли, проєктується нелінійний закон управління, щоб досягти бажаного 

результату. В напрацюваннях [3] йдеться про модель мостового крана де враховано 

довжину тросу та вплив маси корисного навантаження. Отже, можна бачити 

відмінності у створенні математичних моделей для різних видів кранів.  

На основі цього аналізу мною запропонована наступна модель, що 

представлена на рис.1.  

 
Рис.1 Модель стрілового самохідного крана на рухомій основі. 

Де m-маса корисного навантаження, l-довжина каната, lb-довжина стріли, λ-

кут повороту основи, γ-кут вильоту стріли, θ1- кут повороту в тангенційному 

напрямку, θ2- кут повороту в радіальному напрямку. 

Подальшим кроком буде реалізація цієї моделі за допомогою пакету 

прикладних програм MATLAB. 
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