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Простейшей динамической моделью 
механизма подъёма является четырёхмас-
совая схема (рис. 1), где обозначено:  
mг, mк, mб – массы движущихся элемен-
тов; cк, cб – приведенные коэффициенты 
жесткостей упругих звеньев; rк, rб – коэф-
фициенты вязкого трения; Gг – сила тяже-
сти груза. 

Получение аналитических выраже-
ний нагрузок для данной схемы доста-
точно трудная задача, поэтому частоты, 
амплитуды и нагрузки в упругих звеньях 
определяют численными методами реше-
ния дифференциальных уравнений, что 
наиболее рационально и эффективно реа-
лизуется с помощью современных ЭВМ. 

Используя второй закон Ньютона и 
принцип освобождаемости от связей, за-
пишем уравнения движения масс: 

где Δhk1, Δhk2 – длины элементов в вертикальном направлении каната и 
балки соответственно; Jz – момент инерции ротора двигателя, барабана и 
вращающихся масс редуктора относительно их оси вращения; Gк, Gб – си-
лы тяжести, каната, главной балки соответственно; rφ – крутильный коэффи-
циент диссипации в барабане; r – радиус барабана; z – передаточное число 
редуктора; М, ω – момент и угловая частота электродвигателя. 

На основе общих уравнений описывающих изменение динамических 
нагрузок в элементах крановых механизмов возможна разработка алгорит-
ма определения параметров динамической нагруженности крана. 
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Рис. 1. Динамическая модель 
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