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РОЗРАХУНОК МЕХАНІЗМУ ПЕРЕСУВАННЯ КРАНА АБО ВІЗКА 
 
Іванов Г.О., канд. техн. наук, доцент 
Полянський П.М., канд. екон. наук, доцент 
Миколаївський національний аграрний університет 

 
Представлені кінематичні схеми механізмів пересування крана або візка, 

та надана послідовність розрахунку складових механізму: вибір схеми 
механізму пересування; визначення максимального навантаження на ходове 
колесо; вибір ходових коліс; визначення опору пересування; визначення 
необхідної потужності двигуна та його вибір за каталогом; визначення 
загального передаточного числа механізму пересування, вибір редуктора, 
муфт, та, при наявності; відкритих зубчастих передач, їх розрахунок; 
визначення гальмівного моменту, вибір гальм; перевірка двигуна за часом 
розгону та коефіцієнтом запасу зчеплення колеса з рейкою. 

The kinematic schemes of the mechanisms of movement of the crane or the cart 
are presented, and the sequence of calculation of components of the mechanism is 
given: a choice of the scheme of the mechanism of movement; determination of the 
maximum load on the running wheel; choice of running wheels; determination of 
resistance to movement; determination of the required engine power and its selection 
according to the catalog; determination of the total gear ratio of the gear 
mechanism, the choice of gearbox, couplings, and, if available; open gears, their 
calculation; determination of braking torque, choice of brakes; check of the engine 
on acceleration time and coefficient of a stock of coupling of a wheel with a rail. 

 
Рекомендується наступна послідовність розрахунку: 

1 Вибір схеми механізму пересування крана або візка 
Механізм пересування крана виконується з приводними колесами з 

розподіленим або центральним приводом. Механізми пересування візка 
бувають як з приводними колесами з центральним приводом, так i з канатною 
тягою візка. 

Визначення максимального тиску на ходові колеса. При рiвномiрному 
навантаженні на колеса візка максимальний тиск на колесо, Н: 
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де Q  - вантажопідйомність, т; BG  - маса візка, т. 

 
Рис. 1.  Кінематичні схеми механізмів пересування кранів 

 
Масу візка мостового або консольного крана звичайно приймають рівною 

(0,3...0,5) Q . Масу візка, який пересувається за допомогою канатної тяги, 

належить приймати рівною (0,04...0,05) Q . Максимальне навантаження на 

ходове колесо мостового, велосипедного та консольного кранів, а також 
навантаження на горизонтальні опорні ролики велосипедного та консольного 
кранів визначають за формулами (табл. 1 та рис. 1-3). 

Таблиця 1. Навантаження на ходове колесо кранів 

№ 
п/п 

Механізм 
Формула для визначення максимального 

навантаження на ходове колесо або на 
ролики, Н 
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Вибір ходових коліс та горизонтальних роликів. Ходові колеса та 
горизонтальні ролики кранів вибирають по табл. 6. з урахуванням 
максимального навантаження, швидкості пересування та групи режиму роботи 
механізму. 

Таблиця 2. Вибір ходових коліс та горизонтальних роликів 

Діаметр цапф валів коліс та роликів дорівнює d=(0.2...0.3)D. Отримане 
значення d округляють до числа, кратного п’яти. 

Опір пересування крана або візка. Максимальний опір пересування 
крана або візка, встановлених у приміщенні, Н: 

ЦKIТР WWWWW      (2) 

де ТРW - сила опору від тертя у підшипниках та на доріжках кочення ходових 

коліс кранів без горизонтальних роликів та візків всіх кранів, Н; 
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де Q  - номінальна вантажопідйомність, т;  

G  - маса крана або візка, т;  
 - коефіцієнт тертя у підшипниках кочення, =0,02;  
f - коефіцієнт тертя ковзання, 
d  - діаметр цапфи вала колеса, м;  

PK - коефіцієнт тертя реборд з рейками: 

pK = 1,5 - для механізму пересування мостового крана; 

PK =3,5...4 - для механізму пересування велосипедного крана без опорних 

роликів; 

Діаметр колеса та 
тип рейки 

160/Р8 200/Р11 250/Р15 

Режим роботи Л С В Л С В Л С В 

Швидкість руху, м/с Допускний тиск, кН 

0.33 26.8 15.4 10.8 42.5 23.2 16.3 70.0 58.3 50.0 

0.67 22.9 12.6 8.7 34.6 19.0 13.2 70.0 58.3 41.5 

1.32 18.6 10.2 7.1 28.0 15.4 10.7 70.0 48.5 33.8 
1.67 17.3 9.6 6.6 26.3 14.4 10.0 70.0 46.6 31.6 
2.0 16.2 9.0 6.2 24.9 13.4 9.4 70.0 42.2 29.6 

Діаметр колеса та 
тип рейки 

320/Р24 400/Р38 500/кр70 

Режим роботи Л С В Л С В Л С В 
Швидкість руху, м/с Допускний тиск, кН 

0.33 123 102 65.0 218 188 128 320 295 229 
0.67 123 84.5 59.0 218 159 110 320 251 188 
1.32 123 68.5 47.8 218 128 90.0 320 220 153 
1.67 115 64.0 44.5 218 120 84.0 320 206 144 
2.0 108 60.0 42.0 200 112 78.0 320 192 134 
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PK =2,5 - для механізму пересування візка з приводними колесами. 

 
При наявності на крані горизонтальних роликів (консольні та велосипедні 

крани) сила опору пересуванню від тертя у підшипниках та на доріжках 
кочення ходових коліс та роликів, Н: 
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де 1H - горизонтальне навантаження на пару опорних роликів (табл. 1), Н;  

1D  - діаметр горизонтальних опорних роликів, м;  

1d - діаметр цапфи ролика , м. 

 
 

Рис.2. Розрахункова схема 
мостового крана 

Рис. 3. Розрахункова схема 
консольного крана 

 

 

 

Рис.4. Розрахункова схема 
велосипедного крана  

Рис. 5. Розрахункова схема 
консольного пересувного крана 

 
B механізмі пересування з канатною тягою при розміщенні вантажного 

барабану поза візком враховується сила переміщення вантажного каната по 
блокам, Н: 
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де ni  - кратність поліспаста механізму підйому вантажу;  

 = 0,98 - ККД блока на підшипниках кочення. 

Сила інерції при допустимому прискоренні [а]=0,2 ... 0,3 2с
м : 

   aGQW Bi  310 .      (6) 

У поворотних кранах при розрахунку опору руху візка враховується 
відцентрова сила, Н: 

  211 KPBЦ nLGQW  ,      (7) 

де L  - найбільший виліт візка крана, м;  

KPn  - частота обертання крана, хв -1. 

B механізмах пересування візка з канатною тягою канат вибирають по 
розривному зусиллю, Н: 

KWFРОЗР  ,      (8) 

де W  - повний опір руху візка, Н; 
K  = 4 – коефіцієнт запасу міцності каната (табл. 1). 
Довжина барабана тягового каната, мм: 
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де Bl  - хід візка, м; 

Bl  = L  - (1... 1,5), м; 

L- виліт крана, м;  

Kб edD   - діаметр барабана, для 1М – 3М режиму роботи e =25; 

Kd  - діаметр тягового каната, мм; 

ФZ  - число фрикційних витків на барабані; ФZ  = 3...4; 

P  - крок нарізки на барабані, мм. 
Визначення потужності двигуна, його вибір. Потужність двигуна 

механізму пересування крана або візка, кВт 

З
310

VW
P


  ,       (10) 

де W  - опір руху крана або візка, Н;  
V  - швидкість руху крана або візка, м/с;  

З  - ККД приводу з зубчастими редукторами, З  = 0,8...0,9; 

 = 1,5...1,6 - середня кратність пускового моменту двигуна. 

За каталогом вибирають двигун типу МТF, еквівалентна потужність якого, 
кВт: 

РPP дЕКВ  ,      (11) 

де 2525 РKPP CTЕКВ   ; 

CTP  - потужність при усталеному русі, кВт; 
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де  - коефіцієнт, який залежить від відношення часу пуску до часу роботи 

механізму (для механізмів пересування кранів   = 1,25; для механізмів 

пересування візка   = 1,12); 

K  - коефіцієнт, залежний від групи режиму роботи механізму, ( 25K  = 0,75). 

При розподіленому приводі потужність двигуна з кожного боку становить 
0,6 розрахункової. 

 
Вибір редуктора. Загальне передаточне число механізму пересування: 
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де dn  - частота обертання вала двигуна, хв-1;  

Kn  частота обертання ходового колеса крана або візка, хв-1; 

D

V
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60
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d  - кутова швидкість валу двигуна, с-1; 

K  - кутова швидкість колеса, с-1; 

V - швидкість руху, м/с; 
D  - діаметр ходового колеса, м. 

Редуктори механізму пересування крана або візка вибирають по 
розрахунковій потужності на швидкохідному валу, передаточному числу, 
частоті обертання вала двигуна з урахуванням режиму роботи. 

Розрахункова потужність, кВт:  
PKP PP  ,      (14) 

де pK  = 2,25; 2,2; 1,7; 1, відповідно, для групи режимів роботи 3М, 4М, 

5М, 6М для редукторів РМ, Ц2, ВК, ВКН. 
P  – найбільша потужність, яку передає редуктор. 

Відхилення передаточного числа механізму пересування від номінального 
значення допускається в межах ±5%. 
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