
Схема места аварии 

1. Положение крана в момент удара противоугонного захвата о накладку рельса 

 

Рисунок 1. Деформации и смещения узлов металлоконструкции под действием момента инерции 

С 

Ю 

l 

∆∆∆∆ 

o' 

o 

M 

R 

Условные обозначения на схеме: 
A, B, C, D – обозначения тележек опор 
о – положение крана в момент начала движения; 
o' – положение крана в момент столкновения; 
l ≅12 м – расчётное расстояние пройденное краном от начала движения до 
удара противоугонного захвата о накладку рельса; 
M – крутящий момент равный моменту инерции крана относительно оси o'; 
R ≅ 33 м – расчётный радиус дуги забегания колеса тележки D; 
∆ ≅0,08 м– поперечное смещение колеса относительно головки рельса при 
движении тележки по дуге радиусом R. 

� Возникновение усилия  P 
препятствующего 
дальнейшему движению 
гибкой опоры 

� Движение тележки D по дуге радиусом R до удара 
внешней реборды о головку рельса 

� Разрушение болтового 
соединения вызванное 
смещением фланцев под 
действием удара 
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� Образование момента 
относительно оси o' 



2. Положение упруго-деформированной металлоконструкции в момент упора в грунт отсоединившейся фермы и остановки крана 

 

Рисунок 2. Направления перемещения узлов металлоконструкции после упора в грунт отсоединившейся фермы и остановки крана 

Условные обозначения на схеме: 
A, B, C, D – обозначения тележек опор 
o' – ось симметрии гибкой опоры; 
с' – ось воображаемого цилиндра; 
Rc ≅ 15 м – радиус воображаемой сферы 
Rs ≅ 32 м – радиус воображаемого цилиндра 
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� Точка опирания фермы 
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� Траектория падения моста крана, 
представляющая собой пространственную 
кривую образованную точками пересечения 
сферы радиусом Rs и цилиндра радиусом Rc 

� Направление движения 
приводной тележки 



3. Положение крана на момент прибытия комиссии по расследованию причин аварии 

 

Рисунок 3. Деформации и разрушения, вызванные падением крана 
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Деформации верхних поясов 
ферм и разрушения болтовых 
соединений крепления жёстких 
опор  

Условные обозначения на схеме: 
A, B, C, D – обозначения тележек опор 
o' – положение крана до начала падения; 
o'' – положение крана после падения; 
l'  ≅ 9 м – расчётная величина "отката" гибких опор при 
падении крана 
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