
Расчет динамических нагрузок в трансмиссионном валу механизма 

передвижения мостового крана при торможении. 

При торможении автоколебания возникают при движении "юзом", при 

котором приводные колеса блокируются усилием привода (моментом), 

момент которого превышает момент сцепления приводных колес. Для 

исключения этого вредного явления необходимо обеспечить необходимый 

коэффициент запаса сцепления. 
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𝐺сц − сцепной вес 

𝜇сц
п − коэффициент сцепления в состоянии покоя 

𝑃т − усилие привода (тормоза) на приводных колесах 

𝑐 − коэффициент жесткости трансмиссии 

∆ − суммарный приведенный зазор 

Приведение величин 𝑃т, 𝑐, ∆ к приводным колесам бывает трудоемким 

или невозможным для кранов с небольшой грузоподъемностью, и расчет 

можно выполнить с помощью трехмассовой схемы с переменной структурой. 

Все параметры приведены к 

оси приводных колес 

𝑚2 − масса тележки 

𝑚1 − масса вращающихся частей 

привода, за исключением массы 𝑚𝑘 приводных ходовых колес 

Движение системы будем рассматривать в несколько этапов. Зазор 

можно исключить, так как тормоз устанавливается со стороны редуктора. 

1. замедление движения и падение нагрузки звена 𝐹 от силы 

статического сопротивления 𝑊 до нуля 

2. равноускоренное движение масс, ликвидация зазора (в том случае, 

если мы его учитываем) 

3. возрастание нагрузки от 0 до 𝐹сц
п   

4. возникновение относительного перемещения масс тележки 𝑚2 и 

приводных колес 𝑚𝑘, "срыв".   

𝐹сц
д = 𝐺сц𝜇сц

д
 (нагрузка уменьшается). Нагрузка в упругой связи 

после небольшого возрастания падает до нуля.  



5. раздельное движение всех масс. Массы  𝑚1 и 𝑚2 движутся 

замедленно, а масса приводных колес  𝑚𝑘 – ускоренно. В момент, 

когда скорости движения  масс 𝑚2 и 𝑚𝑘 сравняются по величине, их 

относительное перемещение прекращается. В соединительном звене 

при этом может образоваться небольшой зазор. 

6. равнозамедленное движение масс и ликвидация оставшегося в звене 

зазора 

7. (повторение 3 этапа) 

8. (повторение 4 этапа) 

График нагрузки полностью повторяет соответствующий график при 

пуске механизма. 

Для расчета параметров автоколебаний, а именно для определения 

длительности периода и максимальной нагрузки можно воспользоваться 

следующими приближенными формулами: 
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Усложнение расчетной схемы путем учета дополнительных потерь на трение 

не увеличит точности расчета, так как колебательные процессы 

нечувствительны к величине коэффициента трения. 

 


