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1. 서론  
 

항만이나 건설현장 등과 같은 작업장에서 

크고 무거운 화물을 운송하는 회전 크레인은 

크레인의 회전운동 때문에 줄에 연결된 화물은  

흔들림과 비틀림이 발생하는 복잡한 진자 

운동을 한다. 

본 연구에서는 회전 크레인의 동적 

모델링으로부터 유도된 비선형 운동방정식 및 

변형된 운동방정식을 이용하여 화물의  

흔들림과 비틀림 사이의 관계를 검토할려고 

한다. 

 

2. 회전  크레인의  모델링  
 

 

 

Fig. 1 Rotary crane 

 

Fig. 1 에서 나타낸 회전 크레인에서 화물의  

위치는 다음과 같다. 

 
𝑋 = 𝐿𝛽 cos 𝜃1 + 𝐿sin 𝜃 cos(𝜃1 +∅)  

𝑌 = 𝐿𝛽 sin 𝜃1 + 𝐿sin 𝜃 sin(𝜃1 + ∅)  

𝑍 = 𝐻 +𝐿𝑏 cos 𝛽 −Lcosβ  

여기서, 𝐿𝛽 = 𝐿𝑏 sin 𝛽 

 

크레인의 운동방정식은 라그랑지 함수를  

이용하며 그 함수는 크레인의 운동에너지와 

위치에너지를 적용하여 구하며 다음과 같다. 
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이 함수를 이용하여 유도한 크레인의 라그랑지  

운동방정식은 다음과 같다. 
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또한 화물의 흔들림이 억제가 되면 비틀림은 

화물운송에 영향을 주지 않는 것으로 가정하면  

크레인의 운동방정식은 다음과 같이 변형된다. 
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3. 시뮬레이션  
 

 

 

(a) Response of swing angle 

 

 

(b) Response of twist angle 

Fig. 2 Response of rotary crane 

 

 

 

Fig. 3 Response of modified rotary crane 

 

회전 크레인의 응답은 Fig. 2 와 F ig. 3 에  

나타낸 것으로 입력토크를 영으로 하고 

흔들림과 비틀림의 초기값에 따른 결과를 

나타낸다. Fig. 2 는 비틀림의 영향으로  

흔들림은 진동하지 않고, Fig. 3 은  비틀림의  

영향을 받지 않아서 흔들림은 진동하지 않는다.  

 

4. 결론  
 

화물의 비틀림이 흔들림에 영향을 주고 

있는 것을 알 수 있으며, 비틀림의 어떠한 

성분이 흔들림에 더 큰 영향을 미치는지를 

연구가 진행되어야 할 것이다. 
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