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МЕТОДИЧЕСКИЕ ОСНОВЫ ВЫБОРА САМОХОДНЫХ КРАНОВ 

Аннотация. В работе изложены основы автоматизированного подбора самоходных строи-
тельно-монтажных кранов по их параметрическому соответствию монтируемым конструкциям. На 
основе созданного программного комплекса решаются задачи подбора крана, определяется положе-
ние осей движения и места стоянок крана при монтаже одноэтажных промышленных зданий. В ста-
тье рассмотрена организация и технология использования самоходных кранов на пневматическом 
ходу. Уделено особое внимание кранам на шасси различных видов автомобилей отечественного и за-
рубежного производства. Рассмотрены зоны допустимых стоянок кранов при производстве мон-
тажных и погрузо-разгрузочных работ. Приведены рекомендации по определению максимально и ми-
нимально допустимых вылетов крюка с помощью приведенных алгоритмов. Дан состав программного 
комплекса, сервисные программы, подпрограмма подбора крана, подпрограмма проверки возможно-
сти подъема груза краном с заданной стрелой и модификацией, подпрограмма определения зоны сто-
янки крана, служебные программы, программа создания и ведения библиотек характеристик кранов. 
В статье приводится описание алгоритмов и разработанных программ для ЭВМ. Результаты расчё-
тов, описанных в работе, могут быть использованы на стадии разработок ПОС, ППР, при анализе 
новых технологических решений. Содержащиеся рекомендации и предложения предназначены для 
научно-исследовательских, проектных, строительных организаций.  

Ключевые слова: выбор самоходного крана, технические характеристики, программы для рас-
чёта параметров, алгоритм подбора, программный комплекс выбора. 

 
 

Введение. В связи с тем, что строительно-
монтажные работы с использованием самоход-
ных  кранов в отечественном строительстве ве-
дутся в различных природно-климатических 
условиях нашей страны целесообразно методику 
выбора кранов выполнять не только с учетом гру-
зоподъемности, дальности подачи и высоты от-
меток установки и монтажа конструкций. В этом 
случае целесообразно с учетом методики учиты-
вать природно-климатические условия на объ-
екте производства работ (грунтовые условия, тип 
основания грунта), положительные и отрицатель-
ные температуры наружного воздуха, скорость 
ветра и другие факторы влияния на целесообраз-
ность использования той или иной модификации 
самоходного стрелового крана [1–5].  

Методика выбора на основе автоматизиро-
ванных систем самоходных строительно-мон-
тажных кранов в настоящее время осуществля-
ется, в общем и целом, по созданным программ-
ным комплексам. Подбор машин в отечествен-
ном строительстве для применения в конкретных 
условиях строительной площадки с учетом при-
родно-климатических факторов влияния и техни-
ческих характеристик грузоподъемных монтаж-
ных кранов выполняется на этапе организаци-
онно-технического проектирования. Результаты 
выбора предназначаются для использования на 
стадии разработки проекта организации строи-
тельства (ПОС) и проекта производства работ 
(ППР) [1–5]. 

Алгоритмы выбора кранов имеют свои спе-
цифические особенности, приведенные в данной 
работе с учетом последующей работы самоход-
ных кранов различной модификации. Число мо-
дификаций самоходных строительно-монтажных 
кранов с данной стрелой, как отечественных так 
и зарубежных, равно числу возможных высот 
установки этой стрелы. В системе их классифи-
кации принять также, что они имеют модифика-
ции соответствующие каждой стреле. 

При работе алгоритма возможны два случая. 
Грузы с заданными параметрами (вес, полуши-
рина‚ высота строповочного приспособления) 
необходимо поднять на заданную высоту. При 
этом производится перебор стрел и модификаций 
крана. При нахождении стрелы и модификации‚ 
обеспечивающих подъем всех грузов, работа ал-
горитма заканчивается. Грузы необходимо по-
дать на ранее смонтированные конструкции и 
установить на заданной высоте. Отметка уста-
новки и высота смонтированных конструкций из-
вестны. В этом случае также производится пере-
бор стрел и модификаций рассматриваемого 
крана. Проверка возможности монтажа набора 
грузов каждой модификацией данного крана про-
изводится в следующем порядке. 

Для каждого груза сначала определяют ин-
тервал вылетов, на котором кран может осуще-
ствить подачу его за смонтированные конструк-
ции. Для этого проверяют возможность подъема 
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некоторого фиктивного груза, имеющего нуле-
вые вес и высоту строповочного приспособле-
ния, полуширину, равную дальности подачи, и 
высоту подъема, равную высоте смонтирован-
ных конструкций. При проверке определяют ин-
тервал вылетов, в котором возможен подъем и 
установка (монтаж). Затем возможность подъема 
действительного груза проверяют в этом интер-
вале вылетов. Следует отметить, что часто не-
сколько грузов монтируют с одинаковой подачей 
и при одинаковой высоте смонтированных кон-
струкций. Такие грузы целесообразно группиро-
вать и рассматривать один фиктивный груз для 
группы действительных [1–6]. 

Работа алгоритма заканчивается либо после 
нахождения выбора стрелы и модификации 
крана, достаточного для монтажа всего набора 
грузов, либо после окончания перебора стрел и 
модификаций. 

Алгоритм подбора крана. Алгоритм пред-
назначен для выбора крана из имеющегося 
набора, способного смонтировать данный ком-
плект грузов. Для этого крана определяется 
также необходимая стрела и модификация. 

Задача решается путем перебора кранов 
набора. При этом необходимо учесть, что: 

часто встречаются задачи, в которых необхо-
димо подобрать кран какого-либо определенного 
типа (например, башенный), в связи с чем каж-
дому крану целесообразно присвоить признак 
принадлежности к тому или иному типу; из всех 
кранов, способных смонтировать данный набор 
грузов, следует выбрать тот, который по каким-
либо причинам наиболее предпочтителен, для 
чего каждому крану присваивается приоритет - 
натуральное число, характеризующее относи-
тельную степень предпочтительности данного 
крана, а выбирается тот, у которого значение 
приоритета меньше. 

Алгоритм определения зоны стоянки крана. 
Определение допустимой зоны стоянки крана 
для монтажа элементов при наличии, помехи в 
подстреловом пространстве является важной за-
дачей в области подбора строительно-монтаж-
ных кранов и оптимизации процессов монтажа. 
Поэтому для решения этой задачи целесообразна 
разработка специального алгоритма. Базой для 
данного алгоритма служат описанные выше ме-
тоды параметрического выбора кранов. Зона сто-
янки крана заданной модификации определяется 
с учетом необходимости заноса груза за ранее 
смонтированные конструкции высотой ܪ௭  на рас-
стояние ܦ௭  (м). Кроме того, должно учитываться 
минимальное допустимое расстояние ܴ௞  (м) от 
крана до ранее смонтированных конструкций [6-
10]. 

Зона стоянки может быть представлена в 
виде многоугольника (рис. 1), симметричного от-
носительно горизонтальной оси. 

 
Рис. 1. Зона допустимых стоянок крана при  

выполнении монтажных работ:  
1 –  зона стоянки крана;  2 – ранее смонтированные 

конструкции;  
3 – центр тяжести монтируемого груза; 

  угол минимального и максимального – ݔܽ݉ߠ и ݅ߠ 
допустимого вылета крюка; ܴ݇ – расстояние от крана 

до смонтированной конструкции; ݖܦ – расстояние  
заноса груза 

 

Определение максимально и минимально 
допустимых  вылетов крюка для каждого угла ߠ௜  
производится с помощью описанных выше алго-
ритмов. Определение угла ߠ௠௔௫  осуществляется 
методом половинного деления интервала [6–10]. 

Состав программного комплекса. Ком-
плекс состоит из подпрограмм параметрического 
выбора кранови программы ведения каталогов 
(библиотек) характеристик кранов. 

Имеются следующие программы параметри-
ческого выбора: сервисные подпрограммы – 
обеспечивают ввод и вывод информации о кра-
нах, корректировку этой информации в памяти и 
т.д., освобождают пользователя от необходимо-
сти знать внутренние структуры данных ком-
плекса. 

Ряд служебных программ: 
- подпрограмма подбора крана, способного 

смонтировать заданный набор грузов; 
- подпрограмма проверки возможности мон-

тажа набора грузов заданным краном; 
- подпрограмма проверки возможности 

подъема заданным краном с заданной стрелой и 
модификации заданного груза; 

- подпрограмма определения допустимой 
зоны стоянки крана. 

Сервисные программы. Создание набора 
кранов. Подпрограмма осуществляет ввод в па-
мять ЭВМ необходимой для расчетов исходной 
информации по строительно-монтажным кранам. 

Входными параметрами подпрограммы яв-
ляются номер вводного устройства и количество 
кранов в наборе. 
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Подготовка исходной информации осу-
ществляется автоматизировано с помощью про-
граммы ведения библиотек характеристик кра-
нов. Подпрограмма присваивает вводимым кра-
нам приоритеты, равные их порядковым номерам 
в наборе. 

Печать оглавления набора кранов. Подпро-
грамма распечатывает в табличной форме инфор-
мацию о кранах: порядковый номер в наборе, 
марку, приоритет, максимальную грузоподъем-
ность, длины стрел и гуськов и т.д. 

Входными параметрами подпрограммы яв-
ляются номера кранов, информацию о которых 
необходимо распечатать. 

Присвоение приоритета крану. Подпро-
грамма позволяет изменять приоритет кранов в 
созданном наборе. Входными параметрами явля-
ются номер крана и новое значение его приори-
тета. 

Выдача информации по крану. Подпро-
грамма обеспечивает получение подробной ин-
формации о кранах набора. 

Входными параметрами являются номера 
кранов, его стрелы и модификации; выходными - 
марка крана, приоритет, признак принадлежно-
сти к тому или иному типу (пневмоколесный, ба-
шенный и т.п.), максимальная грузоподъемность, 
длина стрелы и гуська и др. 

Выдача числа стрел. Подпрограмма дает воз-
можность узнать количество стрел указанного 
крана набора. Входным параметром является но-
мер крана в наборе, выходным - число его стрел. 

Выдача числа модификаций. Подпрограмма 
дает возможность узнать количество модифика-
ций заданной стрелы указанного крана. 

Входными параметрами являются номер 
крана, стрелы, выходными – число модификаций. 

Подпрограмма подбора крана. Подпро-
грамма обеспечивает выбор крана, способного 
смонтировать заданный набор грузов, определе-
ние номера необходимой стрелы и модификации. 

Входными параметрами являются пара-
метры набора грузов: количество грузов, их 
масса, полуширина, высота строповочного при-
способления, требуемая высота подъема. При 
необходимости может быть задана также вели-
чина отметки монтажа грузов на ранее смонтиро-
ванные конструкции и высота этих конструкций, 
а также требуемый тип крана [11–13]. 

Выходными параметрами являются номера 
крана, его стрелы и модификации. 

Если для монтажа можно использовать не-
сколько различных кранов, то подпрограмма вы-
бирает тот из них, который имеет самое меньшее 
значение приоритета. 

Подпрограмма проверки возможности мон-
тажа набора грузов заданным краном. Подпро-
грамма позволяет, проверить возможность мон-
тажа набора груза заданным краном и, если мон-
таж возможен, определить номер необходимой 
стрелы и модификации. 

Входными параметрами являются перечис-
ленные выше характеристики набора, грузов и 
номер рассматриваемого крана. 

Выходными параметрами являются номера 
необходимой стрелы и модификации. 

Подпрограмма проверки возможности 
подъема груза краном с заданной стрелой и 
модификацией. Подпрограмма осуществляет 
проверку возможности подъема единичного 
груза заданным краном с заданной стрелой моди-
фикацией в указанных пределах изменения вы-
лета крюка. При необходимости определяется 
также интервал вылетов крюка, в котором возмо-
жен подъем.  

Входными параметрами являются характе-
ристики рассматриваемого груза и номера крана, 
стрелы и модификации. 

Выходными параметрами являются границы 
интервала допустимых для подъема груза выле-
тов крюка или информация о возможности подъ-
ема. 

Подпрограмма определения зоны стоянки 
крана. Подпрограмма позволяет определить гра-
ницы зоны допустимых стоянок заданного крана 
с заданной стрелой и модификацией при монтаже 
единичного груза. 

Входными параметрами являются характе-
ристики монтируемого груза, дальность его за-
носа за ранее смонтированные конструкции, вы-
сота этих конструкций, а также номер крана, 
стрелы и модификации [11–13]. 

Выходными параметрами являются коорди-
наты границы зоны допустимых стоянок крана 
(см. рис. 1). 

Служебные подпрограммы. В состав ком-
плекса входят три служебных подпрограммы, 
осуществляющие вычисление грузоподъемности 
крана и высоты подъем груза на заданном вылете 
и решение уравнений методом половинного де-
ления интервала. 

Программа создания и ведения библиотек 
характеристик кранов. Подпрограммы пара-
метрического выбора требуют достаточно по-
дробного описания характеристик строительно-
монтажных кранов. Очевидно, что подобная ин-
формация должна вводиться в ЭВМ однократно, 
постоянно храниться на машинных носителях и 
использоваться по мере необходимости. 

Программа создания и ведения библиотек 
характеристик кранов обеспечивает выполнение 
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всех операций по работе с информацией о кра-
нах, записанной на магнитных дисках. Использо-
вание этой программы обеспечивает легкий и 
удобный доступ к информации о кранах, ее кор-
ректировку, дополнение, замену, позволяет авто-
матизировать подготовку данных для подпро-
грамм, параметрического выбора [11–15]. 

Программа позволяет выполнять следующие 
операции: 

1. Создание библиотек характеристик кра-
нов. При этом указывается размер библиотеки, 
максимальное число кранов в ней, имя библио-
теки. 

2. Обработка характеристик кранов и вклю-
чение их в библиотеку. Осуществляется контроль 
корректности вводимой информации, аппрокси-
мация грузовых характеристик, включение ин-
формации в библиотеку. Результаты расчетов 
выводятся на печать. 

3. Удаление характеристик определенных 
кранов из библиотеки. 

4. Распечатка на терминале состояния биб-
лиотеки (имя библиотеки, ее размер, число кра-
нов в библиотеке, наличие свободного места и 
др.). 

5. Распечатка оглавления библиотеки. На 
терминал или печатающее устройство выдаются 
сведения о том, характеристики каких кранов 
есть в библиотеке. 

6. Краткая распечатка информации о кра-
нах. На терминал или печатающее устройство 
выдаются краткие характеристики указанных 
(или всех имеющихся в библиотеке) кранов: 
марки длины стрел и гуськов, максимальная гру-
зоподъемность и др. 

7. Выдача полной информации об указан-
ных кранах. Информация выдается в форме, ко-
торую можно непосредственно (без промежуточ-
ной обработки) использовать при работе подпро-
грамм параметрического выбора кранов. 

8. Включение информации, выданной про-
граммой, в библиотеку. Наличие этой возможно-
сти обеспечивает перепись данных из одной биб-
лиотеки в другую, корректировку данных. 

9. Упорядочение имеющихся в библиотеке 
данных по заданному признаку. Это позволяет 
выдавать имеющуюся в библиотеке информации 
в определенном порядке, например, в порядке 
возрастания грузоподъемности кранов. 

10.  Выдача на терминал списка команд, при-
нимаемых программой. 

Вывод. Методологические основы и про-
граммные комплексы, описанные в данной ста-
тье, позволяют автоматизировать процесс вы-
бора самоходных кранов, что, в свою очередь, 
позволяет повысить производительность выпол-
нения строительно-монтажных работ, сократить 

сроки создания проектной документации. Ре-
зультаты, полученные в данной статье, помогут 
проектным организациям и производителям ра-
бот выполнять их с высоким качеством, без-
опасно и в установленные сроки.  
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METHODICAL BASES OF SELECTION THE MOBILE CRANES 

Abstract. The basics of the automated selection of mobile construction cranes on the parametric conform-
ity of the mounted structures are outlined. The tasks of crane selection are solved based on the software pack-
age created: the position of the axes of movement and the position of the crane stops during the installation of 
one-storey industrial buildings is determined. The organization and technology of using mobile cranes on a 
pneumatic move is considered. Special attention is paid to cranes on the chassis of various types of cars of 
domestic and foreign production. The zones of admissible parking of cranes during installation and cargo 
handling operations are studied. The recommendations for determining the maximum and minimum allowable 
hook lifting using the above algorithms are given. The composition of the software package, service programs, 
a crane selection subroutine, a subroutine for checking the possibility of lifting a crane with a given arrow 
and modification, a subroutine for determining the crane parking area, service programs, a program for cre-
ating and maintaining libraries of crane characteristics are given. The article describes the algorithms and 
developed computer programs. The results of the calculations described in the work can be used at the stage 
of development the POS, PPR and in the analysis of new technological solutions. The recommendations and 
proposals are intended for research, design and construction organizations. 

Keywords: mobile crane’s selection, technical characteristics, programs for calculating parameters, se-
lection algorithm, software selection package. 
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