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Транспортировка подъемным краном тяжелого груза вызывает качаю
щееся движение последнего из-за ускорения и замедления тележки. Раска
чивание груза влияет на точность позиционирования, безопасность в экс
плуатации, нагрузку на элементы машины и т.д. В большинстве случаев 
основной задачей системы управления подъемным краном является мак
симально быстрая транспортировка груза с его точным позиционировани
ем в точке назначения без значительного колебания троса.

Существуют различные способы управления подъемным краном, осно- 
нанные как на разомкнутой, так и на замкнутой системе управления. Ав
томатизацию подъемного крана можно разделить на два подхода. В пер
вом подходе оператор сохраняется в цепи управления, а силы, переме
щающие груз, определенным образом изменяются, чтобы облегчить рабо- 
іу оператора. Например, добавляется демпфирование, и система замыкает
ся по углу колебаний груза и скорости его изменения, или добавляется 
|()ильтр, удаляющий частоту возбуждения груза из входного сигнала, или 
используется механический поглотитель.

Во втором подходе операция перемещения выполняется в автоматиче
ском режиме. Это может быть сделано, используя различные способы.
I Іервый способ основан на формировании траекторий, позволяющих пере
местить груз в точку назначения с минимальным раскачиванием. Эти тра
ектории достигаются или формированием специальным образом входного 
сигнала или методами оптимального управления. Второй способ основан 
на обратной связи по положению и углу отклонения груза.

Третий способ основан на разделении системы управления на две час- 
1и: регулятор подавления колебаний и регулятор положения. Каждый раз
рабатывается отдельно, а затем объединяются, чтобы гарантировать рабо- 
гу системы с сохранением стабильности.

Проведен анализ эффективности различных алгоритмов, даны реко
мендации по их практическому применению в различных условиях функ
ционирования при наличии ограничений и случайных воздействий раз- 
11ИЧН0Й физической природы.
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