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ОСОБЛИВОСТІ РОЗРОБКИ ЕЛЕКТРОПРИВОДА КОНСОЛЬНО-ПОВОРОТНОГО КРАНА 

ВАНТАЖОПІДЙОМНІСТЮ 2,5 Т 

 

Вантажопідіймальні електроприводні механізми часто використовуються під час виконання ремонтних робіт 

у майстернях [1, 2]. Вони забезпечують ефективне піднімання і переміщення важких предметів, що спрощує 

процес ремонту [3, 4]. Одним з найбільш популярних різновидів подібного обладнання є консольно-поворотні 

крани, які добре зарекомендували себе в таких умовах [5]. Такі крани дозволяють з легкістю маневрувати в 

обмеженому просторі [6]. Завдяки своїй конструкції, консольно-поворотні крани здатні обслуговувати значні 

площі. Їх електроприводна система забезпечує швидкість і точність підйому вантажів [7]. При виконанні 

ремонтних робіт такі механізми дозволяють уникати фізичних навантажень для працівників.  

Метою роботи є огляд конструктивних особливостей сучасних кранових механізмів, які застосовують 

електропривод та вибір певного варіанту для його подальшої розробки та реалізації. 

Аналіз літератури [8, 9], свідчить, що застосування консольно-поворотних кранів має велике значення в 

сучасній промисловості, адже їх основною метою є виконання малих вантажопідіймальних завдань. Дані 

механізми стали незамінними помічниками у багатьох виробничих процесах завдяки їхній можливості 

застосовуватися при різних умовах роботи [10]. Наприклад, у ситуаціях, коли простір обмежений, консольно-

поворотні крани демонструють добрі результати при проведенні завантажувальних і розвантажувальних 

операцій, що не лише полегшує фізичну працю, але й значно підвищує загальну ефективність робочих процесів, 

оскільки скорочує час, необхідний для переміщення вантажів, а також знижує ризик пошкоджень. 

Конструкція консольно-поворотних кранів складається з кількох елементів, які разом забезпечують їхню 

функціональність та надійність (рис. 1). По-перше, є консоль, яка виступає в якості опорної частини. Консоль є 

необхідною, оскільки визначає функціональність всієї системи. Далі йде вертикальна колона, яка забезпечує 

стійкість і підйом, що є основою для всіх подальших дій. Платформа, на якій відбувається переміщення вантажів, 

також важлива, оскільки саме на ній безпосередньо здійснюється підйом і спуск вантажів. 

Крім того, важливою складовою є поворотний опорний підшипник, який дозволяє змінювати напрямок руху 

консолі, що в свою чергу, дозволяє оператору більш точно і ефективно маневрувати з вантажем, а це суттєво в 

обмежених просторах. В якості підйомного елемента може використовуватися вантажопідйомний канат або 

ланцюг. Вони повинні бути міцними та надійними, щоб забезпечити безпеку операцій. Передбачення в конструкції 

опорного кронштейна дозволить забезпечити міцність і стабільність всієї конструкції при загальному 

функціонуванні крана. 

  
а) б) 

  
в) г) 

 
Рисунок 1 – Різновиди консольно-поворотних кранів: 

а) – настінний; б) – пересувний; в) – телескопічний; г) – Г-подібний 
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Консольно-поворотні крани можуть бути представлені в двох формах: мобільній та стаціонарній. Нерухомі 

моделі надійно фіксуються на підлозі або на стіні. Настінний варіант крана демонструє високу надійність та 

витривалість, що робить його ідеальним вибором для різних робочих умов. Крани, які закріплюються відносно 

стіни, широко використовуються для виконання завдань на обмежених ділянках. У неробочому режимі консоль 

можна наблизити до стіни, що звільняє додатковий простір для інших потреб. 

Пересувні конструкції обладнані міцними несучими рамками з колесами, що забезпечує легкість у 

переміщенні. Особливо зручно це для тих, хто потребує мобільності та можливості швидко змінювати місце 

роботи. Завдяки такій універсальності та ефективності, такі системи стають надзвичайно корисними в багатьох 

сферах діяльності, де важливим є забезпечення зручності та функціональності. Технічні характеристики 

вантажопідіймального обладнання, які слугують основою для проектування актуальних зразків консольно-

поворотних кранів, можуть бути різноманітними, проте зазвичай усі вони мають спільні параметри, що 

визначають їхні можливості та функціональність. Наприклад, максимальна вантажопідйомність варіюється в 

межах від 0,5 до 16 т, що дозволяє використовувати обладнання для різних завдань у галузі транспортування та 

підйому/спуску важких предметів. Виліт стріли, який досягає до 5 м, забезпечує зручність у виконанні робіт на 

відстані, що може бути корисним у складних умовах. 

Висота, на яку можливо підняти вантаж, становить до 8 м, що також сприяє ефективному виконанню завдань 

на будівельних майданчиках та в інших сферах. Відстань від осі повороту консолі може коливатися від 2,7 до 5,2 

м, що додає маневреності та гнучкості в роботі з обладнанням. Діаметр вертикальної колони, як правило, не 

перевищує 1,3 м і при цьому забезпечується стабільність конструкції під час експлуатації. Щодо типу привода, 

можливі варіанти з ручним або електричним механізмом, що дозволяє вибрати оптимальне рішення залежно від 

потреб конкретного проекту. 

У більшості випадків вантажопідіймальне обладнання комплектується платформою для переміщення, що 

підвищує зручність у використанні. Моделі, які не обладнані електроталями, здатні піднімати вантажі до 3,2 т, що 

робить їх відмінним вибором для легших завдань, коли електрична підтримка не є необхідною. 

Згідно з класифікацією ГОСТ 25546-82, крани, що відносяться до категорії консольно-поворотних кранів, 

належать до робочої групи 2К [11]. Дана категорія обладнання спеціально розроблена для експлуатації в 

закритих приміщеннях, що дозволяє забезпечити безпечні умови роботи. Керування функціями крана 

здійснюється через дистанційний пульт, який підключений до платформи переміщення за допомогою гнучкого 

кабелю. Для підвищення зручності існує можливість оснащення дистанційним керуванням, яке працює за 

радіоканалом, і дозволяє оператору контролювати процеси на відстані. 

Виліт стріли, який має кран, впливає на визначення довжини робочої зони, особливо для стаціонарних 

моделей. Такий параметр впливає на здатність виконувати різноманітні завдання в межах конкретного простору. 

Щодо механізму підйому/спуску вантажів, у разі потреби може бути встановлений обмежувач 

вантажопідйомності, який підвищує безпеку експлуатації та захищає обладнання від перевантажень. 

Поворот консолі крана має дві можливості: повний оберт на 360 градусів або обмежений на 240 градусів для 

моделей, які кріпляться до стіни. Зазначена особливість дозволяє адаптувати кран до різних умов роботи, 

забезпечуючи його ефективність у тісних приміщеннях. Під час проведення заводських випробувань статичні 

навантаження тестуються в співвідношенні 1:1,25 від базових можливостей кранового обладнання, що 

забезпечує високу надійність. Динамічні навантаження оцінюються за співвідношенням 1:1, що також підтверджує 

якість та міцність конструкції. 

Висновки. В рамках виконання кваліфікаційної роботи запропоновано розробити електропривод консольно-

поворотного крана вантажопідйомністю 2,5 т. Реалізація такого крана дозволить його використовувати під час 

виконання вантажних операцій у майстерні при проведенні ремонтних робіт електротехнічного устаткування. 

Разом з тим, у подальшій роботі за наведеною темою, заплановано: 

1. Розрахунки силової частини електропривода та швидкісних характеристик виконавчих електродвигунів. 

2. Вибір складових елементів електрообладнання електропривода консольно-поворотного крана. 

3. Розробку 3D моделі його конструкції з детальним описом прийнятих технічних рішень. 
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ОСОБЛИВОСТІ МОДЕЛЮВАННЯ ПРОЦЕСІВ ПЕРЕТВОРЕННЯ ЕНЕРГІЇ У ХВИЛЬОВИХ ЕЛЕКТРОСТАНЦІЯХ 

 

Одним з найбільш розповсюдженим пристроїв для отримання електричної енергії з енергії хвиль є хвильові 

електростанції (ХвЕС). Хвильові електростанції – перспективне джерело екологічно чистої енергії, розробці яких 

приділяється велика увага Створення ХвЕС визначається вибором оптимальної конструкції станції відповідно до 

умов акваторії використання [1]. 

Сучасні ХвЕС використовують для своєї роботи наступні основні перетворювачі енергії хвиль [2, 3]: 

– перетворювачі з коливальними елементами ("качка" Солтера, пліт Коккерела); 

– пристрій OWC (осцилююча водяна колона), в якому енергія водяного стовпа, що змінює свою висоту під 

впливом морських хвиль, створює гідравлічний або повітряний потік, що направляється на турбіну Уеллса; 

– індукційні хвильові генератори у вигляді точкових буїв (електромагнітні буї); 

– підводні буї, що перетворюють енергію хвиль на електричну за допомогою лінійного генератора (AWS – 

Архімедів хвильовий маятник); 

– гідропневматичні перетворювачі (пневмобуй Масуди); 

– пристрої TAPCHAN та Wave Dragon, що працюють за рахунок переливу і явища екстракції (посилення) 

енергії води з наступним проходом через низьконапірну турбіну; 

– спіральний плаваючий ротор як енергопоглинаючий елемент. 

Метою роботи моделювання процесів перетворення енергії у електромеханічному перетворювачі ХвЕС 

типу гідравлічної турбіни. 

Основне динамічне рівняння, на основі якого будується модель, має вигляд 

 

J(dω/dt)= Tm – Tg – kтрω, 
 
де J – момент інерції, Tm – механічний момент гідротурбіни хвильової електростанції, Tg – 

електромагнітний момент генератора, kтр – коефіцієнт тертя гідротурбіни, ω – частота обертання. 

На рисунку 1 представлена структурна схема хвильової електростанції. 

 
Рисунок 1 – Структурна схема хвильової електростанції: 

1 – навантаження; 2 – потік води; 3 – модель генератора; 4 – модель гідротурбіни. 

 

Момент інерції гідротурбіни хвильової електростанції складається з моментів інерції ротора генератора та 

колеса, що у свою чергу складається з моментів інерцій лопатей. Так як діаметр ротора генератора значно 
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