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ОСОБЛИВОСТІ РОЗРОБКИ ЕЛЕКТРОПРИВОДА МОСТОВОГО КРАНА  

ВАНТАЖОПІДЙОМНІСТЮ 5 Т 

 

Функціональність вантажопідіймальних машин наповнюється різноманітними механізмами, які значно 

впливають на загальну продуктивність даних установок [1, 2]. Вантажопідіймальна машина, оснащена цілою 

низкою механізмів, здатна ефективно обробляти вантажі, які розташовані на значних відстанях, що забезпечує 

безперебійну та продуктивну роботу крана на великих площах [3, 4]. Мостові крани знайшли широке застосування 

як у закритих складських приміщеннях, так і на відкритих промислових територіях, виконуючи підйом/спуск та 

переміщення вантажів із різних площадок [5, 6]. У повному функціоналі такі машини обладнані трьома основними 

механізмами: перший механізм відповідає за підйом/спуск вантажів, другий – за переміщення вантажного візка, а 

третій – за пересування самого крана по рейках [7, 8]. Серед методів забезпечення роботи зазначених 

механізмів, електроприводи змінного струму є найбільш поширеними та популярними. Вони забезпечують 

надійність та ефективність в роботі, що дозволяє підвищити загальний рівень продуктивності [9].  

Метою роботи є огляд конструктивних особливостей електроприводних механізмів мостових кранів та вибір 

певного варіанту для його подальшої розробки та реалізації. 

Аналіз літератури [10, 11], свідчить, що механізми мостового крана – це пристрої, що забезпечують 

стабільну роботу вантажопідйомної техніки, а саме захоплення, підняття/спуск вантажу, переміщення самого 

крана, систему гальмування, методи керування та безпеку в робочому процесі [12]. Необхідність застосування 

певних механізмів залежить від технічних характеристик крана [13, 14]. 

Мостові крани відносяться до категорії найпопулярніших вантажопідйомних пристроїв (рис. 1). Вони 

використовуються у будівництві, у ремонтних цехах та на виробництві для транспортування габаритних об’єктів. 

Мостові крани понад міцні та надійні, при цьому доступні та прості в експлуатації. 
 

 
 

Рисунок 1 – Зовнішній вигляд мостового двобалочного крана 
 

Залежно від способу кріплення типу привода і конструктивних особливостей розрізняють такі види мостових 
кранів. 

За типом виконання мосту крана: 
1) однобалочні – здебільшого мобільні та економічні у використанні, легка конструкція з невеликою 

вантажопідйомністю (до 20 т). Затребувані на невеликих площах, приміщеннях, складах, будівельних об’єктах; 
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2) двобалочні – мають значно більшу продуктивність, ніж однобалочні, вантажопідйомність сягає 100 т і 

більше. 

Щодо вантажопідіймального пристрою: 

1) електричний – переміщення моста відбувається за допомогою електродвигуна, вантажопідйомну функцію 

виконують тельфера або лебідки, залежно від вантажу, що піднімається. Електричні мостові крани необхідні в 

умовах інтенсивної роботи та переміщення великої кількості вантажів; 

2) ручний – задіяні ручні механізми, призначені для підняття відносно не важких вантажів, відмінно підходить 

для роботи в приміщенні та цеху. Чи не дорогі в обслуговуванні. Підйом ваги здійснюється за рахунок ланцюгової 

талі. 

За типом конструкції: 

1) опорний – переміщається по надземних рейкових коліях. Таке обладнання просто у використанні та 

забезпечує максимальну вантажопідйомність (до 100 т і вище); 

2) підвісний – переміщається двотавром, який кріпиться на стінах і перекриттях у будівлі, обмежений 

підйомом маси до 20 т. 

Механізм пересування включає електродвигун мостового крана, який взаємодіє через редуктор з ходовою 

частиною, забезпечений ходовими колесами (привідними і непривідними) (рис. 2). Пересування мостового крана 

відбувається підкрановими шляхами. Підкрановий шлях, на кшталт опори, буває опорним (для опорних 

конструкцій) і підвісний (для мостових підвісних кранів). З огляду на це, розрізняють рейковий або балковий 

підкрановий шлях. Як правило, для підкранових шляхів опорного крана використовують рейкові балки або 

повнотілий квадрат, якщо маса об’єкта, що переміщується, понад 20 т – спеціальні кранові рейки (рис. 1.3). Для 

шляхів підвісного типу кранів використовуються балки типу М. 

 

 
 

Рисунок 2 – Зовнішній вигляд механізму пересування мостового крана 
 

Головною метою встановлення гальма мостового крана є зупинка рухомих механізмів (стопорні), утримання 

предмета, що переміщається на вазі і плавний його спуск, регулювання швидкості переміщення (спускні гальма). 

Гальма виконують відповідальну роль, оскільки працюють у режимі підвищеного навантаження, адже у робочому 

процесі на них припадає значна кількість зупинок та пусків. 

Розрізняють такі типи гальмівного механізму мостового крана: колодочні та диско-колодкові – одні з 

найчастіше використовуваних керованих нормально замкнених гальм. Прості в установці та експлуатації. Роль 

приводного пристрою виконує електрогідравлічний штовхач (як правило, вже включений в його конструкцію). 

Гідравлічні – найчастіше використовуються в гальмівному механізмі кранової лебідки. Вони безпечні в 

експлуатації, відрізняються швидкістю відгуку команди керування. 

Електромагнітні – порошкові, нормально розімкнені гальма. Використовуються в парі із нормально 

замкнутими, що продовжує період роботи гальмівної системи в цілому, а також складових привода. 

Гальма є відкритого та закритого видів: 

1) відкритий – діє тільки при натисканні на важіль, а в звичайному стані не чинить опору роботі механізму, з 

яким він взаємодіє; 

2) закритий – знаходиться в замкнутому стані, перешкоджає руху конструкції, що відноситься до нього, доки 

не буде натиснутий гальмівний важіль і механізм розгальмовується. 

Вантажопідіймальний пристрій обладнаний закритими гальмами (рис. 3). Вони, як правило, надійніші від 

відкритих і простіші в обслуговуванні (пошкодження легко виявити). Один із головних вузлів мостового крана – 

вантажопідіймальний механізм, саме він реалізує головне завдання конструкції – доставка предмета на певну 

висоту. Механізм підйому розміщений безпосередньо на каретці, розрахованій на різні вагові навантаження.  

Елементи вузла, що складають: електричний двигун мостового крана з приводом, трансмісійні вали, 

горизонтальний редуктор, вантажний канат, барабан. Залежно від привода підйомного механізму їх поділяють на 

ручні та електричні. Підйом ваги здійснює електроталь (тельфер), а для руху самої машини використовуються 

електронні мотор-редуктори ходових коліс. 
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Рисунок 3 – Зовнішній вигляд вантажопідіймального механізму 
 

Висновки. В рамках виконання кваліфікаційної роботи запропоновано розробити електропривод мостового 

крана вантажопідйомністю 5 т. Застосування такого крана дозволяє автоматизувати процес обробки вантажів на 

територіях сучасних складських приміщень або виробничих ділянок. 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 мостового крана. 

3. Розробку 3D моделі його конструкції з детальним описом прийнятих технічних рішень. 
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