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Изследване и анализ на стреловите  

системи на порталните кранове 
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Research and analysis of the jib systems of the portal cranes: Is maded an analysis of the contempo-

rary tendencys of the research and design jib systems the portal cranes. Is studied an historical observe of 

the divelopment these systems. Is showed the advantages and disadvantages each construction and com-

bine of units. Is provided the optmum ways how to choose solution from the mixture of different possibilitys 

of types of sysrem or motions the portal cranes. 
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ВЪВЕДЕНИЕ 

Използването на един или друг вид стрелова система при разработване и про-

ектиране на портален кран се извършва в повечето случаи като се отчитат конструк-

тивно-технологични особености, икономически и експлоатационни фактори, ергоно-

мични и екологични норми [5]. Всеки един вид стрелова система съставена от нейни-

те компоненти, следва да бъде използвана при едни или други условия на работа, 

което трябва да бъде отчетено при етапите на разработка и съществуване на пор-

талния кран.  

Целта на настоящата статия е да се направи подробен преглед и анализ на 

съществуващите и перспективни видове стрелови системи, уравновесяващи уст-

ройства и механизми за изменение на обсега на стрелата на портални кранове, като 

се представят специфичните им предимства и недостатъци от различни гледни точ-

ки.  

 

ИЗЛОЖЕНИЕ  

Стреловите системи са съществена група от възли и агрегати в състава на пор-

талните кранове и поради това от тяхната работа до голяма степен зависи ефектив-

ността и производителността на машината. Високи експлоатационни параметри мо-

гат да бъдат постигнати чрез детайлно изучаване, оптимално синтезиране и съвре-

менно проектиране на тези системи [1, 3]. Промяната на обсега на стрелата е работ-

но движение при порталните кранове, както и вдигането на товара и въртенето на 

крана, за разлика от преместването на портала което е позициониращо движение. 

Изменението на обсега на стрелата се извършва във всеки работен цикъл на крана 

при това и със товар [4, 6]. Това съществено влияе на производителността на крана 

откъдето се определят и двете основни изисквания при работа на системата за из-

менение на обсега на стрелата на порталния кран: 

1. Траекторията на преместването на товара трябва да става по линия незна-

чително различаваща се от хоризонталната. При това потенциалната енергия на 

товара се изменя в малки граници и незначително влияе на натоварването на сис-

темата за изменение на обсега на стрелата. Това се постига чрез подходящо опре-

деляне на параметрите й. 

2. Стреловата система трябва да бъде уравновесена относно оста на люлеене 

на стрелата. Това се постига чрез използване на различни видове уравновесяващи 

устройства. 

Организационното и конструктивно-технологичното обединяване на стреловата 

система (СС), уравновесяващото устройство (УУ) и механизма за изменение на об-

сега на стрелата (МИОС) образуват системата за изменение на обсега на стрелата 

(СИОС) на порталните кранове (табл.1), чиято структура е изяснена в статия [2]. 

При направения обзор на родния и чуждестранен опит в краностроенето и екс-

плоатацията се вижда, че всеки един от отделните възли или елементи на СИОС 

присъства в зависимост от типа на крана и нужните параметри [3, 4, 7, 8] (произво-
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компенсира от дублирането му (табл.2 т.2.1.). Усилието от МИОС за задвижване 

може да бъде прилагано, както към стрелата така и към други елементи на СИОС 

(табл.4 т.2; т.5.1.1.).  

 

           Системи за изменение на обсега на стрелата на портални кранове.  Таблица 1. 

I. Стрелови системи 

(СС) (табл. 2 ) 

II. Уравновесяващи 

устройства (УУ) (табл.3) 

III. Механизми за изменение на обсега 

на стрелата (МИОС) (табл.4) 

                           

                      Видове стрелови системи (СС) на портални кранове         Таблица 2. 

Неуравновесени стрелови 

системи без устройство за 

хоризонтално преместване на 

товара при изменение на 

обсега на стрелата 

Уравновесени стрелови системи с устройства за хоризонтално 

преместване на товара при изменение на обсега на стрелата 

 

 

Прави стрели с постоянна 

дължина на окачването 
Прави стрели с променлива дължина на окачването 

1.Права 

стрела 

 

2.Права 

стрела 

задвижвана 

чрез  винт и 

гайка 

3.Права стрела 

с изравнителен 

полиспаст 

4.Права стрела с 

изравнителен ролков 

блок 

5.Права 

стрела с други 

изравнителни 

устройства 

6.Прави 

стрели с 

люлеещо 

движение 

Според начина на постигане на приблизително хоризонтална траектория 

на товара (V) 

1.1.Задвиж-

вана чрез 

въжен 
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(табл.4 т.1.) 

2.1.Един или 

два винта с 

гайки. (Фиг.3) 
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Уравновесени стрелови системи с устройства за хоризонтално преместване на товара при изменение на 

обсега на стрелата 

7.Шарнирно съчленена стрела 

с гъвкава обтяжка на хобота 
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нулата. Това прави стрелата не чувствителна за управление на тези места, добавя й 

излишно голяма динамика и не влияе добре при експлоатация. Необходими са ре-

дуктори с голямо предавателно число. Освен това зъбните колела в редуктора на 

стрелата ще се износват неравномерно по секторите си, ако не се вземат допълни-

телни мерки. Поради това в наши дни той е рядко използван. Най-добри характерис-

тики имат щанговия и секторно-лостовия механизми. 

 

 

ЗАКЛЮЧЕНИЕ 

От показаните и анализирани видове елементи на СИОС се вижда, че използ-

ва-нето им зависи от различни обстоятелства, с които следва да се съобразим. 

Представеното многообразие в повечето случаи предполага аналитично-творчески 

под-ход при осъществяването на избора за съчетаването на тези възли и детайли в 

цялостната машина. Условията на оптимизация [6] също динамично се променят. 

Естествено е при съвременните тенденции погледите на изследователя и проектан-

та да попадат повече върху технологичните, икономически ефективните, ергономич-

ните и удачните в експлоатация подемни машини. Разработването и появата на бял 

свят на конкурентноспособни конструкции на портални кранове са съпроводени със 

задълбочени изследвания, модерно проектиране и водещи организационни принци-

пи при изработката. Но не трябва да се забравя и историята, защото ако условията 

някога не са благоприятствали определена тенденция, днес при съвременното ниво 

на технологиите е напълно възможно реализирането на добри идеи. 
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