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Studies have been carried out on the microprocessor-based crane control 

system, which allows eliminating load fluctuations and accurate positioning of all 

mechanisms. 

При експлуатації вантажопідйомних машин значні витратити часу і енер-

гії  мають місце в наслідок точного позиціювання вантажу і усунення його ко-

ливань після зупинки  в точці завантаження або розвантаження. Проблему мо-

жна ефективно вирішити за допомогою засобів автоматизації. Для цього треба 

об‘єкт, наприклад мостовий кран або тельфер, оснастити системою датчиків, 

які дають реальну картину перевантажувального процесу, і мікроконтролером, 

який збирає інформацію від датчиків і генерує управляючі команди. Така сис-

тема пройшла випробування на макеті мостового крана і показала свою ефекти-

вність. 

Макет має такі механізми: механізм пересування візка, механізм пересу-

вання моста, підтримуюча лебідка, замикаюча лебідка. Зв‘язок з контролером 

здійснюється за релейною схемою за допомого блока реле (5В/24В). Для конт-

ролю хода виконання команд встановлені слідуючи датчики: датчики положен-

ня візка (4од.), які розташовані вздовж моста; датчик положення моста, що роз-

ташований між точками завантаження та розвантаження; датчик повного розк-

риття грейфера; датчик повного закриття грейфера; датчик укладки грейфера на 

ґрунт; датчик мінімальної довжини канату. Усі датчики дискретного типу. 

Система керування дозволяє керувати кожним механізмом окремо або 

одночасно всіма, забезпечує ефективне гальмування моста, включаючи реверс 

на точно відміряний час. Особливо ефектно система працює під час зачерпу-

вання вантажу. При ручному керуванні кранівник має вирівняти канати після 

закриття грейфера, перед початком під‘йому. На це витрачається значний час. В 

автоматичному режимі завдяки датчикам зворотнього зв‘язку на цю операцію 

витрачається мінімальний час. Оперативної пам‘яті контролера достатньо для 

того, щоб одночасно зберігати декілька програм керування за різними техноло-

гіями обробки вантажу. 

Розроблена система керування поки має найпростішу конфігурацію і мо-

же бути бескінечно модернізована. Так доцільно доповнити її дисплеєм для ві-

дображення поточної інформації або діагностику помилок, не зайвий буде та-

кож інфрачервоний пульт дистанційного керування. Є можливість перебудува-

ти систему з дискретного типу на аналоговий, що дасть більш точне позицію-

вання всіх механізмів.  
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