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Аннотация — Разработан макет подъемного крана, 
позволяющий осуществлять проверку anti-sway 
алгоритмов управления, проводить верификацию 
математических моделей, выполнять проверку 
адекватности результатов моделирования и 
осуществлять другие исследования систем управления 
грузоподъемными механизмами. 
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Реализация алгоритмов и методов, 

предотвращающих раскачивание груза при его 
перемещении грузоподъемными механизмами [1–7], 
позволяет существенно повысить точность 
позиционирования полезного груза, сокращает время 
этих процессов, значительно повышает безопасность 
работы подъемно-транспортных механизмов и ведет к 
снижению потребления электроэнергии, с другой 
стороны снижаются требования к квалификации 
операторов грузоподъемных механизмов и 
механической прочности конструкций. 
Эффективность разработанных алгоритмов и систем 
управления грузоподъемными механизмами 
проверяется путем математического (имитационного) 
моделирования [8, 9], после чего требуется проведение 
ряда экспериментов на реальном оборудовании. С 
последним очень часто возникают сложности, 
поскольку, во-первых, это во многих случаях 
невозможно ввиду жестких ограничений техникой 
безопасности, а во-вторых, это приводит к 
необходимости прерывания технологического 
процесса, в котором задействовано данное 
оборудование.  

Для решения этой проблемы был создан макет 
подъемного крана с системой управления на базе 
контролеров Omron Trajexia MC-04 и Phoenix Contact 
ILC 130 (рис. 1), представленный на рис. 2. Макет 
предназначен для проверки anti-sway алгоритмов 
управления, он позволяет проводить верификацию 
предлагаемых математических моделей, выполнять 
проверку адекватности результатов математического 
моделирования и осуществлять исследования 
качественных показателей систем управления 
грузоподъемными механизмами [10–13].  

Разработанный макет состоит из системы 
управления грузоподъемным механизмом, 
реализованной на базе контроллера Omron Trajexia 
MC-04 и синхронных электроприводов, и – со стороны 
оператора – из сенсорной панели и ПЛК Phoenix 
Contact ILC 130. Контроллер Omron Trajexia MC-04 
служит для реализации anti-sway алгоритмов 
управления, а контроллер Phoenix Contact ILC 130 с 

сенсорной панелью – для задания режимов работы, 
ввода значений настроечных параметров и подачи 
управляющих команд оператором. 

 

Рис. 1.  Панель оператора с ПЛК Phoenix Contact 
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Рис. 2. Макет подъемного крана 
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