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Inżynieria i technologia.  

Вступ. Вантажопідйомні машини 
різних типів та конструкцій є одними з 
найбільш поширених і широко вико-
ристовуються для виконання 
завантажувально-розвантажувальних 
операцій та транспортування ванта-
жів. Енергетичні показники електро-
приводів таких механізмів суттєво 
впливають на енергетичні показники 
виробництва в цілому. Таким чином 
питанню проектуванню електропри-
водів вантажопідйомних машин слід 
приділяти належну увагу.

Враховуючи сучасні підходи до 
проектування, зокрема використання 
комп’ютерної техніки, важливо ство-
рити комп’ютерні моделі вантажопід-
йомних механізмів. Це дозволить сут-
тєво спростити процес проектування 
їх електроприводів та дасть можли-
вість проводити дослідження їх робо-
ти як в нормальних, так і аварійних 
режимах роботи без шкоди та зношен-
ня реального обладнання [1].

Мета дослідження. Полегшення 
процесу проектування електроприво-
да підйомної лебідки крана за рахунок 
розробки відповідної комп’ютерної 
моделі для проведення імітаційного 
моделювання в пакеті прикладних 
програм Matlab.

Матеріал і результати дослідження. 
Спрощена кінематична схема підйомної 
лебідки крана зображена на рис.  1: 1  – 
електродвигун; 2  –  гальмівний шків; 
3 – редуктор; 4 – барабан; 5 – поліспаст; 
6  – вантажозахватний пристрій; 
7 – вантаж.

Статичні навантаження електро-
привода підйомної лебідки описують-
ся рівнями [2]:

КОМП’ЮТЕРНА МОДЕЛЬ ПІДЙОМНОЇ ЛЕБІДКИ 
ВАНТАЖНОГО КРАНА В СЕРЕДОВИЩІ MATLAB

Бабій С. М.
доцент, кандидат технічних наук
Ратушна А. М
студент Вінницький національний технічний університет

Ключові слова: підйомна лебідка, вантажопідйомна машина, моделювання.
Keywords: lifting hoist, lifting machine, simulation.

«Кінематична схема підйомної лебідки 
крана» рисунок 1
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– при підйомі вантажу:

– при опусканні вантажу:

де mv – маса вантажу, кг; m0 – маса 
вантажозахватного пристрою, кг; 
g  –  прискорення вільного падіння, 
м/с2; Db – діаметр барабана лебідки, 
м; imp  –  передаточне число механіч-
ної передачі; u – кратність поліспас-
та; ηmp – коефіцієнт корисної дії ме-
ханічної передачі при підйомі ван-
тажу.

Структурні схеми згідно виразів 
(ф.1)  та (ф.2) зображені на рис. 2.

В пакеті прикладних програм 
Matlab [3] створено відповідну модель 
підйомної лебідки крана та сформова-
но її у вигляді елемента бібліотеки. 

Параметри налаштувань даного еле-
мента зображені на рис. 3.

Отримані результати моделювання 
повністю збігаються з результатами 
аналітичних розрахунків.

Висновки. На основі виразів для 
статичних навантажень електропри-
вода підйомної лебідки крана розро-
блено відповідні структурні схеми та 
запропоновано модель в Matlab. Вико-
ристання даної моделі дозволить сут-
тєво спростити процес проектування 
електропривода підйомних лебідок 
кранів та дозволить проводити дослі-
дження їх роботи без шкоди та зно-
шення реального обладнання.
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М – момент двигуна
Мg – гальмівний момент (створюється
         електромагнітним гальмом)
J∑ − момент інерції привода
ωd – кутова швидкість двигуна
ωb – кутова швидкість  барабана 

η
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Vnk – швидкість намотування троса
         на барабан
Vv – швидкість транспортування
        вантажу
Switch – перемикач, який виконує
         перемикання виходу залежно
         від знака сигналу керування

«Структурні схеми підйомної лебідки крана при підйомі (а) та опусканні (б) 
вантажу» рисунок 2
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«Налаштування моделі підйомної лебідки крана» рисунок 3


