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Для ее построения динамической модели тележки подъемного крана с 
переменной длиной кабеля воспользуемся схемой, представленной в [1],
Тележка массой перемещается по рельсам и имеет барабан,

поднимающий кабель длиной і ( / )  с полезным грузом ГПр, приложенным 
к его концу. Работа механизма в динамике при подъеме груза и с учетом 
ряда допущений [1] описывается системой уравнений, где A,F и В 
матрицы;
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Управление краном заключается в формировании воздействий в 

вагонетке и F f : по кабелю. Две силы в вагонетке и F; по кабелю
управляют подъемным краном. Остальные обозначения приведены в[1]. 
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