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Резиме  
 
УТИЦАЈНИ ПАРАМЕТРИ НА ДИНАМИЧКО ПОНАШАЊЕ НОСЕЋЕ 
КОНСТРУКЦИЈЕ ПОРТАЛНИХ ДИЗАЛИЦА ВЕЛИКИХ НОСИВОСТИ 
 
РЕЗИМЕ 
 

У докторској дисертацији обрађени су проблеми везани за утицајне 
параметре на динамичко понашање носеће конструкције порталних дизалица. У 
ужем смислу, спроведена је динамичка анализа носеће конструкције типа H и X 
порталних дизалица услед кретања портала и осциловања терета. 

Пре него што се приступило динамичкој анализи дефинисане су 
одговарајуће подлоге. Прво, дата су уводна разматрања у основе проблематике 
порталних дизалица, односно дате су основне и конструктивне напомене о 
порталним дизалицама, предложена је могућа класификација порталних 
дизалица, дефинисан је значај транспорта порталним дизалицама и тренд развоја 
порталних дизалица. Друго, дата су уводна разматрања у проблематику динамике 
порталних дизалица, односно дефинисан је значај динамичке анализе порталних 
дизалица, дат је преглед релевантних радова из области динамике порталних и 
сличних дизалица, дефинисана је методологија динамичке анализе, дефинисани 
су основни и посебни циљеви истраживања и приказан је план истраживања. 
Треће, дате су концепције конструктивних решења носеће конструкције 
порталних дизалица, при чему је посебан акценат дат на два типа H и X.       

У првом кораку динамичке анализе, усвојен је комбиновани приступ за 
истраживање насловног проблема, тако што су принципи аналитичке механике 
искоришћени за моделирање обртне стреле, док је коначно-елементни приступ 
искоришћен за моделирање носеће конструкције порталне дизалице. Упоредно се 
разматрају два конструкциона типа порталних дизалица H и X. Прво, формиран је 
оригинални динамички модел обртне стреле, који је исти за оба типа дизалице. 
Анализа динамичког модела стреле односно побуде се спроводи на основу 
Њутнових закона и основних једначина аналитичке механике (Даламберов 
принцип и Лангранжеве једначине друге врсте). Затим, за оба типа порталне 
дизалице, формиран је коначно-елементни модел носеће конструкције. Извршена 
је модална анализа. Утврђена је динамичка интеракција између обртне стреле и 
носеће конструкције порталне дизалице. Коначно, постављени су математички 
модели порталних дизалица, чија решења су добијена помоћу метода директне 
интеграције (методама корак‐по-корак), односно, конкретно Њумарковом 
методом. На овим основама у програму Mathematica написани су оригинални 
кодови. Одређен је и анализиран одговор носеће конструкције порталне дизалице 
на побуду услед кретања дизалице и осциловања терета. Неки од истражених 
утицајних параметара су брзина и убрзање/успорење дизалице, клаћење терета и 
еластични ослонци (опруге) у систему носеће конструкције. Нумерички резултати 
предметног истраживања, пре свега, могу се искористити у почетним фазама 
пројектовања и конструисања порталних дизалица ради остваривања бољег 
увида у динамичко понашање.    
 
Кључне речи: Портална дизалица, побуда, обртна стрела, носећа конструкција, 
                              МКЕ, динамички одговор, директна интеграција  
 
Научна област: Техничке науке | Машинство  
Ужа научна област: Mашинске конструкције и механизација          
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Summary  
 
PARAMETERS INFLUENCING THE DYNAMIC BEHAVIOUR OF THE CARRYING 
STRUCTURE OF PORTAL CRANES OF LARGE CAPACITY 
 
SUMMARY 
 

The problems related to influential parameters on dynamic behavior of portal 
cranes carrying structure are analyzed in this doctoral dissertation. In a narrow sense, 
the procedure of the dynamic analysis of the carrying structure of a type H and X portal 
crane due to moving portal and oscillation loads.                      

Before it was accessed to the dynamic analysis, appropriate substrate are 
defined. As first, the introductory considerations to basic problems of portal cranes, are 
given the basic and constructive remarks on the portal cranes, the possible classification 
of portal cranes is suggested, the importance of transport portal cranes and gantry 
cranes development trend are defined. Second, the introductory considerations in the 
issue of the dynamics of portal cranes are given, and importance of dynamic analysis 
portal crane is defined, an overview of relevant publications in the field of dynamic 
portal cranes and similar cranes is given, the methodology of dynamic analysis is 
defined, the basic and specific objectives of the research are given and plan of research 
is presented. Third, concepts of constructive solutions of carrying structure portal 
cranes are given, whereby the special accent is given to the two types of H and X.                

In the first step of dynamic analysis, a combined approach to research the title 
problem is adopted, so that the principles of analytical mechanics are utilized for 
modeling of rotating boom, while finite elements approach is used for modeling of 
carrying structures portal cranes. Comparativly two constructional type portal crane H 
and X are discussed. First, the original dynamic model of the rotating boom is set up, 
which is the same for both types of crane. Analysis of the dynamic model of boom or 
excitation are conducted on the basis of Newton's laws and the basic equations of 
analytical mechanics (D'alamber`s principle and Lagrange equations of the second 
kind). Then, for both types of portal crane, was formed finite element model carrying 
structure. Modal analysis was performed. Established the dynamic interaction between 
rotating boom and carrying structures portal crane. Finally, mathematical models of 
portal cranes, were set up which solutions are obtained by using the methods of direct 
integration (methods of step-by-step), or, more specifically Newmark method. On these 
basic the original codes are written in program Mathematica. The response carrying 
structures portal crane on excitation due to moving of the crane and the oscillation of 
the load is determined and analyzed. Some of the investigated influencing parameters 
are speed and acceleration/deceleration of crane, oscilation load and elastic supports 
(springs) in the system of carrying structure. Numerical results of the mentioned 
research, first of all, can be used in the initial phases of design and construction of portal 
cranes in order to achieve better insight into the dynamic behavior.                         

 
Key words: Portal crane, Excitation, Rotating boom, Carrying structure, FEA, Dynamic 

responses, Direct integration 
 
Scientic discipline: Technical sciences | Mechanical engineering  
Scientic subdiscipline: Mechanical construction and mechanization    
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1		
УВОДНА	РАЗМАТРАЊА	
	

	
	
Споменици	 материјалне	 културе	 који	 су	 откривени	 као	 резултат	 бројних	

археолошких	 истраживања	 непобитно	 сведоче	 да	 почетак	 примене	 дизаличних	
уређаја	досеже	све	до	древних	цивилизација	[1].	Градитељи	старог	Рима	и	Египта	
су	 простим	 средствима	 обављали	 послове	 подизања	 и	 премештања	 терета	 на	
велике	 висине	 и	 растојања.	 1330.	 год.	 изграђена	 је	 обртна	 дизалица,	 која	 је	
очувана	 до	 данас	 [1].	 Ова	 дизалица	 се	 погонила	 применом	млина	 са	 точковима	
преко	којих	се	обртало	вратило	за	намотавање	ланца	за	подизање	терета.	Током	
наредних	векова	упоредно	са	општим	развојем	технике	развијала	се	и	дизалично‐
транспортна	 техника.	 Данас,	 нема	 области	 индустрије	 у	 којој	 се	 не	 примењују	
транспортне	машине	(машине	прекидног	и	машине	непрекидног	транспорта).						

Улога	механизације	у	привреди	је	велика.	Високи	темпо	развоја	привреде	у	
свету	 и	 све	 већи	 раст	 промета	 робе	 захтева	 стално	 усавршавање	 средстава	 и	
метода	 премештања	 и	 ускладиштења	 терета	 на	 бази	 широког	 продора	
комплексне	 механизације	 и	 аутоматизације	 свих	 техничких	 процеса	 и	 укидања	
тешког	 ручног	 рада	 [1].	 	 	 До	 данас	 је	 развијен	 велики	 број	 врста	 конструкција	
дизаличних	 машина	 у	 зависности	 од	 намене.	 У	 механизацији	 транспорта	 битну	
улогу	 имају	 портално‐обртне	 дизалице.	 Дизалице	 представљају	 средства	 са	
цикличним	дејством	која	су	намењена	транспорту	(претовару)	расуте	и	комадне	
робе	 у	 оквиру	 ограниченог	 радног	 простора,	 који	 је	 одређен	 конструктивним	
карактеристикама	 дизалице.	 При	 раду	 дизалица	 у	 реализацији	 транспортног	
процеса	доминантне	су	операције	подизања	и	спуштања	терета.	

Портално‐обртне	 дизалице	 су	 један	 од	 доминантних	 типова	 дизаличних	
машина	 односно	 један	 од	 најкоришћенијих	 средстава	 претоварне	механизације.	
Оне	 су	 веома	 значајне	 са	 аспекта реализације	 логистичких	 процеса.	 Основна	
намена	 им	 је	 обављање	 транспорта	 на	 отвореном	 простору.	 Базична	
конфигурација	носеће	конструкције	(портала)	у	вертикалној	равни	има	облик	″П″	
рама.	 Најпознатији	 светски	 произвођачи	 порталних	 дизалица	 су	 Konecranes,	
Liebherr,	 Mohr,	 PTO,	 Drackar,	 Jindou	 Machinery	 и	 др.	 Једини	 домаћи	 произвођач	
порталних	дизалица	у	светским	размерама	је	Гоша‐Фом	из	Смедеревске	Паланке.									

Данас,	код	проучавања	и	пројектовања	савремених	конструкција	дизалица	
битно	 место	 има	 динамичка	 анализа.	 Динамика	 је	 посебно	 присутна	 код	
портално‐обртних	дизалица.						

Сагласно	предмету	 дисертације	 у	 оквиру	 уводног	 поглавља	 се	 разматрају	
следеће	две	уводне	целине:				

1. Увод	у	основе	проблематике	порталних	дизалица;	
2. Увод	у	проблематику	динамике	порталних	дизалица.	
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1.1	
УВОД	У	ОСНОВЕ	ПРОБЛЕМАТИКЕ	ПОРТАЛНИХ	ДИЗАЛИЦА  	
	
	
1.1.1	
Основне	напомене	и	принцип	рада	
	

У	 ширем	 смислу,	 портално‐обртне	 дизалице	 спадају	 у	 групу	 дизаличних	
машина	 односно	машина	 прекидног	 транспорта.	 У	 овој	 групи	 оне	 представљају	
једну	 од	 основних	 врста	 машина.	 У	 ужем	 смислу,	 портално‐обртне	 дизалице	 се	
могу	сврстати	у	групу	дизалица	за	реализацију	логистичких	процеса.					

Са	 историјског	 аспекта,	 порталне	 дизалице	 су	 настале	 за	 потребе	
транспорта	 сировина	 и	 готових	 производа	 у	 претоварним	 терминалима	 и	
великим	индустријским	складиштима.	Портално‐обртне	дизалице	су	се	показале	
као	 веома	 погодне	 за	 претовар	 комадне	 и	 расуте	 робе	 у	 речним	 и	 поморским	
лукама.		

Портално‐обртне	дизалице	су	један	од	најстаријих	конструктивних	облика	
дизаличних	машина,	 чије	 је	 увођење	 започело	 још	на	 почетку	 овог	 века.	 Оне	 се	
састоје	 од	просторног	 крутог	 рама	 (портала)	и	 обртне	платформе	 са	покретном	
стрелом.	Портал	се	изводи	са	две,	три	и	четири	ноге.	Код	лаких	портално‐обртних	
дизалица	 статички	одређених,	портал	 је	обично	 са	две	или	три	ноге,	док	 се	код	
малих	распона	потрала	(6	ሾmሿ)	и	велике	носивости	портали	граде	са	четири	ноге.		

Портал	 (носећа	 конструкција)	 дизалице	 у	 већини	 случајева	 премошћава	
саобраћајне	површине	по	којима	се	крећу	копнена	превозна	средства	(друмска	и	
железничка)	 тако	 да	 се	 процес	 директног	 претовара	 реализује	 цикличним	
понављањем	 промене	 дохвата	 стреле	 дизалице	 и	 ротације	 обртне	 надградње,	 а	
код	индиректног	претовара	роба	се	одлаже	на	доку	или	прихвата	приколицама	и	
тракторима	и	одвози	у	складишта.			

Намена	 портално‐обртне	 дизалице	 је	 подизање/спуштање	 и	 циклични	
транспорт	терета	у	радној	зони	порталног	крана	на	отвореном	простору.			

На	 слици	 1.1	 је	 приказана	 је	 једна	 од	 најчешћих	 конструкција	 портално‐
обртних	дизалица.					

Главни	подсистеми	порталне	дизалице	су:			
1. носећа	конструкција	(портал)	са	точковима,	
2. обртна	стрела,	и	
3. погон	кретања	дизалице	(портала).		
Носећа	 конструкција	 је	 подсистем	 дизалице	 који	 се	 састоји	 од	

одговарајућих	 подструктурних	 делова.	 Носећа	 конструкција	 (портал)	 портално‐
обртних	 дизалица	 се	 најчешће	 израђује	 од	 челика,	 према	 стандардима	 који	 се	
односе	на	потребну	чврстоћу,	стабилност,	трајност	и	сигурност	при	раду.	Портал	
ових	дизалица	може	бити	изведен	од	кутијастих	носача	(челичног	лима	завареног	
у	 облику	 кутије),	 решеткастих	 носача,	 стандардних	 профила	 и	 цеви.	 Портално‐
обртне	 дизалице	 се	 најчешће	 изводе	 са	 четири	 или	 са	 три	 ослонца.	 Решење	 са	
четири	ослонца	се	чешће	примењује	из	разлога	веће	стабилности	дизалице.								

Обртна	стрела	представља	подсистем	портално‐обртне	дизалице	који	има	
могућност	обртања	за	360	[°]	и	променљив	дохват	стреле	(ܴ௠௜௡ …ܴ௠௔௫).	Основне	
компоненте	 овог	 подистема	 су	 механизам	 за	 обртање,	 механизам	 за	 промену	
дохвата	стреле	и	механизам	за	дизање	терета.						



	
1. Уводн
 

 

речима
једносм
погонс
[%]	од	

механи
служе	
обртне
механи
(порта
за	 про
незави
другог
практи

одређу

дизали

на разматр

Погон	 кре
а,	 код	 пор
мерном	 и
ске	точков
свих	точк
						

1‐	носећа	
	
Принцип	
изама.	 Ме
за	 извође
е	дизалице
изма	 за	 д
ала)	по	ши
мену	 дохв
исно	 једни
г,	 квар	 би
ично	поста
Техничке
ују	намену
Прву	 груп
ице,	и	то	су
	

рања 

Раде В

етања	 диз
рталних	 д
и	 наизмен
ве	се	оства
кова	[1].	

Сли
конструкц

рада	 	 по
еханизми	
ење	 више	
е	обично	с
дизање	 и	
инама,	мех
вата	 стрел
и	 од	 други
ило	 ког	 м
ају	неупотр
е	карактер
у	исте.			
пу	 техничк
у:		

ВАСИЉЕВИ

залице	 (по
дизалица	 ј
ничном	 ст
арује	преко

ика	1.1	Пор
ција,	2‐	обр

ортално‐об
портално
различити
се	оствару
спуштањ

ханизма	за
ле	 дизалиц
их.	 Међут
механизма
ребљиви	и
ристике	д

ких	 подата

ИЋ | Доктор

ортала)	 је
е	 најраспр
трујом.	 П
о	редуктор

ртално‐обр
ртна	стрел

бртних	 ди
о‐обртних	
их	 кретањ
ује	помоћу
ње	 терета,
а	окретањ
це.	 	 По	 пр
тим,	 иако	
а	 често	 о
и	остали	м
дизалице	п

ака	 чине	

рска дисерт

најчешће
рострањен
ренос	 сна
ра.	Број	по

ртна	дизал
ла,	3‐	погон

изалица	 је
дизалица

ња	 дизалиц
у	четири	са
,	 механиз
е	платфор
равилу,	 ов
су	 сви	 по
онемогућа
механизми	
представљ

основни	 т

тација 

е	 електром
нији	 елект
аге	 са	 ел
огонских	т

лица		
н	кретања

е	 заснован
а,	 као	 сло
це.	 Процес
амостална
ма	 за	 кр
рме	дизали
и	 механиз
огони	 нез
ва	 рад	 ц
дизалице

љају	технич

технички	п

моторни.	 Д
трични	 по
лектромот
очкова	је	

а	дизалице

н	 на	 раду	
ожених	 м
с	 рада	 пор
а	механизм
ретање	 ди
ице	и	мех
зми	 могу	
зависни	 је
целе	 дизал
.			
чке	подат

подаци	по

3

Другим	
огон	 са	
ора	 на	
25...100	

	

е	

њених	
машина,	
ртално‐
ма,	и	то	
изалице	
анизма	
радити	
едан	 од	
лице	 и	

тке	који	

орталне	



	
1. Уводна разматрања 4

 

Раде ВАСИЉЕВИЋ | Докторска дисертација 
 

 носивост	‐	݉ொ,	и		
 главне	 мере	 дизалице	 	ܮ) ‐	 распон	 између	 ногу,	 	௦ܮ ‐	 дужина	 стреле,														
						и	стреле	ослонца	доњег	и	горњег	између	растојање	‐	଴ܪ	,стреле	угао	‐	ߙ
						.(обртања	осе	и	стреле	зглоба	између	растојање	‐	ݎ

На	слици	1.2	је	приказана	скица	портално‐обртне	дизалице	са	приказаним	
главним	мерама.	Овај	тип	дизалице	ће	бити	објекат	разматрања	у	наставку.	
	

	
	Слика	1.2	Скица	порталне	дизалице	

	
У	групи	дизалица	са	стрелом,	портална	дизалица	има	одређене	предности	

као	 што	 су:	 велики	 дохват	 стреле,	 велика	 носивост,	 велике	 брзине	 дизања	 и	
спуштања	терета	и	итд.			

Носивост	портално‐обртних	дизалица	је	у	опсегу	од	32. . .400	ሾkNሿ.			
Максимална	 висина	 дизалице	 са	 подигнутом	 стрелом	 је	 у	 границама	 од	

40. . .60	ሾmሿ.				
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Другу	групу	техничких	података	представљају	технички	подаци	порталне	
дизалице	 који	 су	 битни	 за	 дефинисање	 циклуса	 операција	 (брзине	 радних	
кретања),	и	то	су:			

 брзина	кретања	дизалице,		
 брзина	промене	угла	стреле	(дохвата),	
 брзина	дизања.		
Препоручене	брзине	радних	кретања	су	дате	у	табели	1.1.		

	
Табела	1.1	Брзине	радних	кретања		

Брзина	радног	кретања	 Вредност	
Брзина кретања дизалице, ݒௗ	ሾm/minሿ 20...25	
Брзина	промене	угла	стреле	(дохвата),	ݒ௦	ሾm/minሿ 40...90	

Брзина	дизања, ݒௗ௜௭	ሾm/minሿ 
За	рад	са	куком	(комадна	роба)	 40...63	
За	рад	са	грабилицом	(расута	роба)	 40...80	

Број	обртаја	платформе, ݊௣௟	ሾo/minሿ	 1...2	
	

При	 пројектовању	 порталних	 дизалица	 обавезна	 је	 статичка	 анализа	
носеће	 конструкције.	 Потреба	 за	 динамичком	 анализом	 носеће	 конструкције	
порталних	 дизалица	 је	 већа	 са	 растом	 њихових	 перформанси.	 Такође,	
оптимизација	 носеће	 конструкције	 порталних	 дизалица	 добија	 на	 значају	 са	
порастом	њихових	перформанси.			

Основне	 подлоге	 о	 порталним	 дизалицама	 (носећа	 конструкција,	 стрела,	
оптерећења	и	др.)	налазе	се	у	литератури	[1...4].			

	
					

1.1.2	
Класификација	
	

Са	 једне	стране,	у	литератури	постоје	класификације	порталних	дизалица,	
које	 се	 разликују	 од	 аутора	 до	 аутора.	 Са	 друге	 стране,	 произвођачи	 порталних	
дизалица	 имају	 своје	 класификације	 порталних	 дизалица.	 На	 основу	 прегледа	
постојећих	 класификација	 порталних	 дизалица	 и	 најновијих	 података	
произвођача	истих	дизалица,	аутор	овог	рада	даје	предлог	могуће	класификације	
порталних	дизалица,	слика	1.3.		
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1.1.3	
Значај	транспорта	порталним	дизалицама	
	

Порталне	 дизалице	 имају	 велики	 значај	 у	 транспорту	 материјала	 који	 се	
одвија	 на	 отвореном	 простору.	 Значај	 порталних	 дизалица	 за	 контејнерске	
терминале	 је	 у	 корелацији	 са	 великим	 значајем	 контејнерског	 транспорта	 у	
светској	економији.			

У	ширем	смислу,	порталне	дизалице	имају	значајну	употребу	свуда	где	се	
транспорт	материјала	одвија	на	отвореном	простору.				

У	ужем	смислу,	још	већи	значај	имају	порталне	дизалице	које	се	користе	на	
бродоградилиштима	 и	 контејнерским	 терминалима	 у	 лукама.	 Наиме,	 транспорт	
код	 ова	 два	 објекта	 се	 не	 може	 замислити	 без	 порталних	 дизалица.	 Значај	
порталних	 дизалица	 за	 бродоградилишта	 произилази	 из	 чињенице	 да	 ове	
дизалице	 имају	 велике	 габаритне	 димензије	 и	 носивост	 у	 групи	 порталних	
дизалица.	 Значај	 контејнерског	 транспорта	 у	 свету	 са	 економског	 аспекта	 је	 у	
сталном	 расту,	 одакле	 директно	 произилази	 и	 значај	 порталних	 дизалица	 за	
контејнерске	терминале.	 	Такође,	контејнерски	транспорт	је	ефикасан,	сигуран	и	
чист.					

	
	
1.1.4	
Тренд	развоја	порталних	дизалица	
	

Данас	порталне	дизалице	имају	савремену	конструкцију.	Сваки	подсистем	
порталне	 дизалице	 је	 осавремљен.	 Али	 за	 даљи	развој	 порталних	 дизалица	 има	
још	 простора.	 У	 будућности	 се	 очекује	 даљи	 раст	 перформанси	 порталних	
дизалица.			

Неки	даљи	правци	развоја	порталних	дизалица	су:	
 повећање	дохвата	стреле,	
 скраћивање	циклуса	операција	транспорта,	
 повећање	брзина	радних	кретања	(пре	свега	брзине	портала)	
 добијање	лакших	конструкција,	односно	конструкција	са	
оптимизираним	попречним	пресецима	и	геометријом,	

 развој	флексибилних	конструкција,	и	
 развој	потпуно	аутоматизованих	порталних	дизалица.		
Како	 портално‐обртне	 дизалице	 представљају	 битан	 систем	 у	

контејнерском	транспорту	и	који	 је	увек	прилагођен	захтевима	купца,	реално	 је	
очекивати	 даљи	 развој	 ових	 дизалица	 код	 највећих	 светских	 произвођача	
(Konecranes,	Liebherr,	Mohr,	PTO,	Drackar,	Jindou	Machinery	и	др.).		
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1.2	
УВОД	У	ПРОБЛЕМАТИКУ	ДИНАМИКЕ	ПОРТАЛНИХ	ДИЗАЛИЦА  	
	
	

Поједина	подручја	динамике	конструкција,	 али	 је	 то	присутно	и	у	другим	
гранама	науке,	настала	су	после	катастрофа	или	незгода	у	реалним	условима,	на	
објектима	који	су	се	срушили	или	тешко	оштетили	[6].	Неки	примери	су:	

Пример	1: После	 катастрофе	 моста	 Tacoma	 Narrows	 1940.	 год.	 почела	 је	
озбиљнија	анализа	утицаја	ветра	на	конструкције,	посебно	аероеластична	
интеракција	ветра	и	конструкција,	односно,	настало	је	инжењерство	ветра	
у	данашњем	смислу.	
Пример	2: Након	 потреса	 San	 Fernando	 1972.	 год.	 и	 рушења	 степенишног	
торња	 болнице	 „Olive	 View“	 услед	 судара	 са	 главном	 зградом	 болнице,	
почело	 се	 развијати	 подручје	 динамике	 конструкција,	 односно	 потресног	
инжењерства	које	се	бави	сударима	зграда	током	потреса.		
Пример	3: У	 Јапану	 је	 1988.	 год.	 на	 мосту	 са	 косим	 кабловима	 код	 Нагоје	
(Meikonishi	 Bridge)	 дошло	 до	 прве	 уочене	 интеракције	 ветра	 са	 кишом	 и	
косих	 каблова	 и	 значајних	 резонантних	 вибрација	 каблова,	 срећом	 без	
рушења.	При	малој	брзини	ветра,	од	око	14	[m/s],	при	којој	без	кише	нема	
никаквих	вибрација	каблова,	у	случају	симултане	кише	и	ветра	дошло	је	до	
резонантних	вибрација	каблова	са	амплитудама	од	око	55	[cm].		
Пример	4: На	мосту	Erasmus	Bridge	у	Ротердаму	1996.	год.	уочена	 је	појава	
резонантних	вибрација	каблова	услед	истовременог	ветра	(релативно	мале	
осредњене	 брзине)	 и	 кише.	 Од	 тада	 се	 развија	 посебно	 подподручје	
инжењерства	ветра:	„rain‐wind	vibrations“.	
Истраживање	 динамичког	 понашања	 конструкција	 је	 присутно	 у	

грађевинском	 инжењерству	 и	 машинском	 инжењерству.	 Из	 курса	 динамике	
конструкција	 неки	 релевантни	 примери	 стране	 литературе	 су	 [7...9],	 док	 се	 од	
домаће	 литературе	 издваја	 [10...13].	 Конструкције	 различитих	 намена	 су	
изложене	утицајима	који	су	променљиви.	Ови	утицаји	могу	бити	уобичајени,	који	
су	променљиви	само	у	времену,	нпр.	[12,	14,	15],	и	утицаји	помичног	оптерећења,	
који	су	променљиви	у	времену	и	простору,	нпр.	 [16...18].	Дејство	ових	утицаја	на	
конструкције	 огледа	 се	 кроз	 појаву	 динамичких	 померања,	 брзина	 и	 убрзања	
конструкције.							

				
								
1.2.1	
Значај	динамичке	анализе	порталних	дизалица					
	

У	машинском	инжењерству,	значај	овог	проблема	присутан	је,	пре	свега,	у	
области	 дизаличног	 инжењерства.	 Динамички	 прорачуни	 су	 веома	 значајни	 у	
пројектовању	 дизалица,	 које	 данас	 имају	 веома	 високе	 техничко‐економске	
показатеље.	Један	од	представника	дизаличних	машина,	а	које	су	и	предмет	овог	
рада,	 су	 портално‐обртне	 дизалице.	 Портално‐обртне	 дизалице	 представљају	
дизаличне	машине	са	стрелом	која	је	везана	за	портал	и	има	могућност	обртања	
за	 360°.	Ове	 дизалице	 су	интересантне	 за	 динамичку	 анализу	 са	 аспекта	 високе	
носивости,	 са	 једне	 стране,	 и	 аспекта	 да	 имају	 пропорционално	 малу	 основу	 у	
односу	на	висину.	Код	портално‐обртних	дизалица,	 присутни	 су	 утицаји	 који	 су	
променљиви	 током	 времена	 (кретање	 дизалице	 и	 клаћење	 терета).	 Клаћење	
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Слика	1.15	а)	Коначно‐елементни	модел	рамне	дизалице,	б)	Еквивалентна	чворна	
оптерећења	елемента	ݏ	од	сила,	в)	Померања	тачке	контакта		г)	Профил	брзине	

покретног	оптерећења,	д)	Модели	покретне	масе	[27]				
	

У	 раду	 [28],	 Wu	 је	 истраживао	 динамички	 одговор	 носеће	 конструкције	
рамне	 дизалице	 побуђене	 помичним	 оптерећењем	 и	 клаћењем	 терета	 у	
вертикалној	 равни	 yz.	 На	 слици	 1.16	 је	 приказан	 коначно‐елементни	 модел	
разматране	дизалице.	Дизалична	стаза	носеће	конструкције	 је	моделирана	са	10	
елемента.	Проблем	помичног	клатна	је	сведен	на	проблем	помичне	масе	при	чему	
је	уведен	појам	еквивалентне	помичне	масе.		
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1.2.3		
Методологија	динамичке	анализе	
	
	 Са	 једне	стране,	 за	дефинисање	побуде	услед	кретања	портала	и	клаћења	
терета	потребно	је	укључити	једначине	аналитичке	механике.	Са	друге	стране,	с	
обзиром	 да	 сложеност	 портално‐обртних	 дизалица	 и	 неопходност	 формирања	
просторног	 динамичког	 модела	 чист	 аналитички	 приступ	 у	 истраживању	
постављеног	 проблема	 се	 искључује.	 	 Значи,	 без	 великих	 апроксимација	 није	
могућ	ни	чист	аналитички	приступ	ни	чист	коначно‐елементни	приступ.		

Сагласно	овоме	усвојен	 је	комбиновани	(аналитичко‐нумерички)	приступ.	
Аналитички	 приступ	 биће	 примењен	 код	 формирања	 и	 решавања	 динамичког	
модела	 стреле	 односно	 анализе	побуде,	 док	ће	нумерички	 (коначно‐елементни)	
приступ	бити	примењен	код	формирања	и	решавања	динамичког	модела	носеће	
конструкције	и	математичког	модела	порталне	дизалице.			

Подлога	 за	 решавање	 проблема	 утицајних	 параметара	 на	 динамичко	
понашање	 портално‐обртних	 дизалица	 је	 део	 теорије	 осцилације	 под	 називом	
″Осцилације	система	са	коначним	бројем	степени	слободе	(MDOF	system)″.	Из	овог	
курса	теорије	осцилација	неки	релевантни	примери	литературе	су	[40...46].			

У	 динамици	 конструкција	 веома	 су	 важна	 два	 принципа,	 и	 то	 принцип	
идеализације	реалног	система	и	принцип	дискретизације.	Идеализација	реалног	
система	 састоји	 се	 у	 свођењу	реалног	 система	на	 коначан	број	 степени	 слободе.	
Дискретизација	 се	 састоји	 у	 замени	 расподељених	 маса	 директно	
концентрисаним	 масама	 или	 конзистентним	 масама.	 У	 овом	 истраживању	 биће	
примењен	 прилаз	 замене	 расподељених	 маса	 конзистентним	 масама,	 јер	 даје	
тачније	 резултате	 [47].	 У	 динамици	 конструкција,	 за	 појам	 дискретизације	 се	
везује	 метода	 коначних	 елемената.	 Ова	 метода	 важи	 за	 најефикаснију	 и	
најпрактичнију	 за	 статичку	 и	 динамичку	 анализу	 конструкција	 у	 машинству	 и	
грађевинарству	 [48...50].	 	 До	 данас	 је	 развијен	 велики	број	 софтверских	 решења	
која	аутоматизују	примену	МКЕ.								

Анализа	динамичког	модела	стреле	односно	побуде	се	спроводи	на	основу	
Њутнових	 закона	 и	 основних	 једначина	 аналитичке	 механике	 (Даламберов	
принцип	и	Лангранжеве	једначине	друге	врсте).						

Анализа	динамичког	понашања	носеће	конструкције	(портала)	спроводи	се	
на	 основу	 динамичке	 једначине	 равнотеже.	 Према	 усвојеној	 дискретизацији	
система	 формирају	 се	 карактеристичне	 матрице	 и	 вектори	 (матрице	 инерције	
система,	 матрице	 пригушења	 система,	 матрице	 крутости	 система	 и	 вектори	
спољашњих	сила).	Пригушење	ће	бити	разматрано	преко	теорије	Рејлија.		

Сагласно	 дефинисаној	 методологији	 динамичке	 анализе,	 постављају	 се	
једначине	кретања	 у	форми	 система	диференцијалних	 једначина	другог	 реда	 са	
променљивим	 коефицијентима.	 Решења	 једначина	 ће	 се	 решавати	 методама	
директне	интеграције	(methods	of	step‐by‐step),	односно,	конкретно	Њумарковом	
методом.	Полазни	прилаз	је	да	коначно‐елементни	приступ	захтева	математички	
апарат	заснован	на	матричном	рачуну.		

Са	 једне	 стране,	 математички	 апарат	 је	 релативно	 једноставан,	 али	 је,	 са	
друге	 стране,	 обим	 програмирања	 за	 формирање	 и	 решавање	 једначина	
релативно	велики.	
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1.2.4	
Основни	и	посебни	циљеви	

	
Циљеви	 ове	 дисертације	 у	 области	 машинства	 треба	 да	 дају	 научни	

допринос,	са	једне	стране,	и	практични	допринос,	са	друге	стране.					
Основни	 циљеви	 дисертације	 су	 садржани	 у	 научном	 доприносу.	

Иницијални	 основни	 циљ	 овог	 рада	 је	 дефинисање	 утицајних	 параметара	 на	
динамичко	 понашање	 порталних	 дизалица	 великих	 носивости	 и	 развој	
комбинованог	(аналитичко‐нумеричког)	приступа	за	потребе	њихове	динамичке	
анализе.	 Са	 аналитичког	 аспекта,	 први	 конкретни	 основни	 циљ	 овог	 рада	
представља	 формирање	 и	 решавање	 новог	 (оригиналног)	 динамичког	 модела	
обртне	 стреле	 порталне	 дизалице, који	 представља	 надградњу	 постојећих	
савремених	 модела	 стрела	 [36]	 и	 [37].	 Модел	 обртне	 стреле	 је	 исти	 за	 два	
конструкциона	типа	носеће	конструкције	порталних	дизалица,	који	се	разматрају.	
Са	 нумеричког	 аспекта,	 други	 конкретни	 основни	 циљ	 овог	 рада	 представља	
формирање	и	решавање	новог	(оригиналног)	коначно‐елементног	модела	носеће	
конструкције	 (портала)	 разматране	 дизалице, који	 је	 према	 сазнањима	 аутора	
јединсвен	 у	 односу	 на	 истраживања	 портално‐обртних	 дизалица	 до	 данас.	
Разматрају	се	два	конструкциона	типа	носеће	конструкције	порталних	дизалица,	
и	 то	 H	 и	 X.	 Даље,	 основни	 циљ	 овог	 рада	 је	 и	 анализа	 нумеричких	 резултата	
динамичке	 анализе	 формираних	 модела.	 На	 крају,	 један	 од	 основних	 циљева	
предметног	истраживања	 је	да	формирани	модели,	уз	одговарајуће	измене,	буду	
применљиви	на	групу	портално‐обртних	дизалица.										

Посебни	 циљеви	 дисертације	 су	 садржани	 у	 практичном	 доприносу.	
Могућност	практичне	примене	резултата	ове	дисертације	је	широка,	што	је	њена	
још	 једна	 значајна	 карактеристика.	 Прво,	 добијене	 вредности	 утицајних	
параметра	дефинисане	у	оквиру	овог	рада	треба	да	допринесу	смањењу	све	чешће	
присутних	 појава	 хаваријских	 оштећења	 порталних	 дизалица.	 Друго,	 како	 се	
релативно	 често	 дешава	да	 конструктивна	 решења	дизалица	не	 представљају	 и	
оптимална	 решења,	 то	 вредности	 истих	 параметара	 могу	 допринети	
оптимизацији	 носећих	 конструкција	 порталних	 дизалица.	 Корисници	 резултата	
динамичке	 анализе	 спроведене	 у	 овом	 раду	 могу	 бити	 како	 постојећи	 тако	 и	
потенцијани	 нови	 произвођачи	 разматране	 дизалице,	 и	 тиме	 повећати	 своју	
конкуретност	 на	 тржишту.	 Вредности	 утицајних	 параметра	 могу	 користити	
пројектантима	 ових	 дизалица	 за	 формирање	 одговарајућих	 претпоставки	 у	
почетној	 фази	 пројекта	 порталних	 дизалица,	 чија	 конструкција	 треба	 да	 буде	
поуздана.	Динамички	одговори	на	побуду	формираних	модела	треба	да	омогуће	
пројектовање	лаких	конструкција,	 са	 једне	 стране,	 а	 поузданих	конструкција,	 са	
друге	стране.			
	
	
1.2.5	
План	истраживања	

	
Сагласно	 предмету	 истраживања,	 постављеном	 проблему	 и	 прегледу	

радова	 из	 области	 динамике	 порталних	 дизалица	 великих	 носивости	 и	 других	
сличних	дизалица,	састављен	је	план	истраживања,	слика	1.28.		

		Приказани	план	истраживања	биће	спроведен	коришћењем	одговарајућих	
метода	за	формирање	и	решавање	диференцијалних	једначина	кретања	система.		
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2	
КОНЦЕПЦИЈЕ	КОНСТРУКТИВНИХ	РЕШЕЊА		
НОСЕЋЕ	КОНСТРУКЦИЈЕ	И		
ЊИХОВЕ	КАРАКТЕРИСТИКЕ				
	
						

	
Данас,	постоје	бројне	изведене	концепције	конструктивних	решења	носеће	

конструкције	 портално‐обртних	 дизалица.	 Општа	 карактеристика	 свих	 носећих	
конструкција	 (портала)	 је	 да	 се	 састоје	 из	 механизма	 за	 кретање	 и	 просторног	
рама.			

Основни	 елементи	 механизма	 за	 кретање	 су	 погон,	 редуктор	 и	 извршни	
елементи.	 Погон	 механизма	 за	 кретање	 је	 најчешће	 електромоторни.	 Према	
начину	 остваривања	 кретања	 извршни	 елементи	 механизма	 за	 кретање	 могу	
бити	шински	точкови,	пнеуматски	точкови	и	гусенице.							

Портал	 је	 крути	 просторни	 рам	 који	 прекрива	 неки	 транспортни	 ток	 и	
омогућава	пролаз	транспортних	средстава.	Најчешће	прекрива	железничку	пругу	
и	омогућава	пролаз	теретних	возова.	Структура	просторног	рама	 се	 у	принципу	
може	поделити	на	два	главна	подструктурна	дела,	и	то	на	доњи	део	рама	(ноге)	и	
горњи	део	рама,	који	има	функцију	да	прими	оптерећење.	Елементи	просторног	
рама	могу	бити	пуни	и	решеткасти	носачи.			

Пуни	носачи	су	носачи	код	којих	су	појасеви	профила	међусобно	везани	по	
целој	дужини	вертикалним	зидом.	Према	начину	израде	пуни	носачи	могу	бити	
ваљани	 и	 лимени.	 Лимени	 носачи	 су	 израђени	 од	 више	 челичних	 елемената	
спојених	 заваривањем	 или	 закивањем.	 У	 овој	 дисертацији	 се	 главни	 акценат	
ставља	 на	 носеће	 конструкције	 односно	 портале	 израђене	 од	 заварених	 пуних	
носача	(сандучасти	односно	кутијасти	носачи).		

Карактеристике	носача	(пуних	и	решеткастих)	су	детаљно	дате	у	[55].						
Постојање	 различитих	 концепција	 конструктивних	 решења	 носеће	

конструкције	 порталних	 дизалица	 објашњава	 се	 разноврсним	 захтевима	 ка	
порталним	 дизалицама	 и	 њиховим	 порталима,	 традиционалним	 разликама,	
великим	 бројем	 предузећа	 за	 производњу	 дизалица,	 недовољној	 изучености	
динамике	 и	 оптимизације	 порталних	 дизалица	 итд.	 Портали	 на	 првом	 месту	
морају	 да	 задовоље	 мере	 и	 конфигурацију	 коју	 захтева	 транспортни	 ток,	 место	
опслуживања	и	слично.		

У	 тексту	 који	 следи	 биће	презентоване	неке	најдоминантније	 концепције	
конструктивних	 решења	 носећих	 конструкција	 порталних	 дизалица.	
Конструкциони	 типови	 портала	 биће	 представљени	 кроз	 могуће	 груписање	
портала	у	оговарајуће	групе.						
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a)	
	
	

	
	

	
б)	
	
	

	
	

	
в)	
	
	

	
Слика	2.1	Типови	портала	с	обзиром	на	број	колосека	
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Прво,	према	броју	железничких	пруга	које	прекривају	разликују	се	следећи	
конструкциони	типови	портала,	слика	2.1:				

 једноколосечни	портали,	слика	2.1.a,		
 двоколосечни	портали,	слика	2.1.б,	и	
 троколосечни	портали,	слика	2.1.в.	
Од	 приказаних	 типова	 портала	 на	 слици	 2.1	 најчешће	 се	 примењују	

портали	 који	 покривају	 један	 колосек,	 али	 се	 релативно	 често	 примењују	 и	
портали	 који	 прекривају	 два	 или	 три	 колосека.	 Према	 стандарду	 ГОСТ	 7994‐56	
распони	 	ܮ портала	 приказаних	 на	 слици	 2.2	 редом	 износе	 6	ሾmሿ,	 10,5	ሾmሿ	 и	
15,3		ሾmሿ,	[3].	Према	истом	извору	распони	портала	дизалица	за	опремање	износе		
6	ሾmሿ	и	10	ሾmሿ,	док	се	распони	портала	пристанишних		порталних	дизалица	крећу	
од	3,5. . .4	ሾmሿ.					

Код	 једноколосечних	 портала	 оса	 обртања	 стреле	 се	 налази	 на	 средини	
портала.	 Затим,	 код	 двоколосечних	 портала	 оса	 обртања	 стреле	 се	 налази	 на	
средини	 портала	 или	 је	 померена	 према	 једној	 од	 страна	 колосека.	 И,	 код	
троколосечних	 портала	 обртни	 део	 често	 остварује	 кретање	 од	 једне	 до	 друге	
стране	колосека	(од	круте	до	еластичне	ноге).			

Један	 пример	 порталне	 дизалице	 са	 јеноколосечним	 порталом	 нормалне	
висине	приказан	је	на	слици	2.2.		

Портал	 са	 слике	 2.2	 је	 рамно‐решеткаста	 носећа	 конструкција	 односно	
представља	 комбинацију	 рамног	 и	 решеткастог	 носача.	 Основне	 техничке	
карактеристике	порталне	дизалице	са	овим	порталом	износе:	носивост	݉ொ ൌ 3	ሾtሿ	
и	 дохват	 стреле	 ܴ ൌ 22,6	ሾmሿ.	 Прве	 порталне	 дизалице	 овог	 типа	 серијски	 је	
произвело	 је	 1950.	 год.	 предузеће	 „PTO“	 из	 Кирова	 за	 потребе	 изградње	 канала	
Волго‐Донского	 [3].	 Носећа	 конструкција	 ове	 дизалице	 се	 састоји	 из	 горње	
подструктуре	 и	 четири	 ноге	 које	 су	 међусобно	 повезане	 решеткама	 у	
вертикалним	равнима	паралелним	са	шинама.	Горња	подструктура	се	састоји	из	
четири	 носача,	 који	 су	 међусобно	 спојени	 ромбоичном	 решетком.	 На	 горњу	
подструктуру	портала	монтира	се	цевни	добош.					

Друго,	у	принципу	једноколосечни	и	двоколосечни	портали	(слика	2.1.а,б)	
имају	просторну	рамну	конструкцију,	док	се	троколосечни	портали	(слика	2.1.в)	
по	својим	распонима	приближавају	рамним	дизалицама	и	понекад	имају	са	једне	
стране	круту	ногу	а	са	друге	стране	еластичну	ногу.	У	том	смислу,	према	начину	
спајања	горње	подструктуре	са	ногама	портали	могу	бити:						

 крути	(слике	2.1.а	и	2.1.б),	и		
 еластични	(слика	2.1.в).	
Треће,	према	висини	портали	се	деле	на:	
 портале	нормалне	висине	(слика	2.1.а),	
 портале	средње	висине,	и	
 високе	портале.	
Приказани	типови	портала	на	слици	2.1	спадају	у	групу	портала	нормалне	

висине.	 Они	 се	 углавном	 примењују	 на	 лучким	 и	 железничким	 терминалима	 и	
при	монтажи	порталних	дизалаица.		
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Слика	2.2	Једноколосечни	портал	дизалице	носивости	3	ሾtሿ,	[3]	

	
При	конструисању	портала	потребно	је	обратити	пажњу	да	се	дизаличару	

обезбеди	 добра	 видљивост	 радног	 места.	 У	 том	 циљу	 често	 се	 обарају	 горњи	
углови	 портала.	 Пример	 портала	 дизалице	 носивости	 10	ሾtሿ	 са	 овом	
карактеристиком	приказан	је	на	слици	2.3.			
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Слика	2.3	Портал	порталне	дизалице	носивости	10	ሾtሿ,	[3]	

	
Овај	 портал	 има	 веће	 габаритне	 димензије	 (14,5	ሾmሿ	 –	 висина	 и	 10	ሾmሿ	 ‐	

распон)	у	односу	на	портале	нормалне	висине,	чиме	се	сврстава	у	групу	портала	
средње	висине.	И	дизалице	са	овим	типом	портала	су	прво	серијски	произведене	
за	изградњу	канала	Волго‐Донского,	а	затим	и	за	друге	хидротехничке	изградње	
[3].	 Карактеристика	 овог	 портала	 је	 да	 су	 носећи	 елементи	 рама	 ојачани	 са	
затезним	решеткама.	Прелазак	од	раванског	хоризонталног	рама	до	ногу	портала	
остварен	 је	 помоћу	 косих	 елемената,	 што	 побољшава	 видљивост	 радног	 места	
дизаличара.	Сви	елементи	рама	су	заварени.		

Код	 бродоградилишних	 и	 бродоремонтних	 дизалица	 обртне	 стреле	 се	
обично	 постављају	 на	 високе	 носеће	 конструкције	 (портале)	 у	 циљу	 бољег	
опслуживању	радова	при	монтажи	и	ремонту	бродова.	Пример	портала	изведеног	
решења	дизалице	овог	типа	носивости		݉ொ ൌ 75	ሾtሿ	приказан	је	на	слици	2.4.	Овај	
портал	 представља	 просторни	 решеткасти	 систем.	 У	 вертикалним	 равнима	
паралелним	 са	 кранским	 шинама	 портал	 се	 састоји	 од	 две	 вертикалне	 равне	
мосне	конструкције	решеткасте	изведбе.	У	вертикалним	равнима	нормалним	на	
шине	портал	се	сатоји	од	два	нагнута	рама	решеткасте	изведбе.		Све	четири	равни	
завршавају	 се	 носачима	 са	 цевним	 добошем	 на	 који	 се	 посредством	 лежаја	
монтира	обртни	део	крана.			
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Четврто,	 према	 броју	 спајања	 носача	 са	 горњом	 подструктуром	 рама	
портали	се	дела	на:					

 портале	са	две	ноге,	
 портале	са	три	ноге,	и	
 портале	са	четири	ноге.			
На	 слици	 2.5.а	 приказан	 је	 портал	 са	 две	 ноге,	 који	 често	 има	 сандучасту	

конструкцију.		
Предузеће	за	производњу	дизалица	„Demag“	из	Немачке,	произвело	 је	низ	

дизалица	 са	 порталима	 на	 три	 ноге.	 То	 је	 довело	 до	 смањења	 масе	 носеће	
конструкције	 и	 побољшања	 пролазности	 крана	 по	 криволинијском	 кранском	
путу,	а	да	није	дошло	до	смањења	стабилности.	Пример	порталне	дизалице	са	три	
ноге	приказан	је	на	слици	2.5.б.		

	

	 	
a)	 б)	
Слика	2.5	Портали	са	две	и	три	ноге	[3,	4]		

	
На	слици	2.6	и	2.7	приказани	су	конструкциони	типови	портала	са	четири	

ноге.	 Заједничке	 карактеристике	 ових	 типова	 портала	 је	 да	 се	 састоје	 од	
елемената	сандучастог	профила	и	да	се	на	њих	монтира	окретни	стуб.	Овај	стуб	
представља	заједнички	део	са	обртним	делом	порталне	дизалице.	Портали	(слике	
2.6	и	2.7)	представљају	просторне	рамне	конструкције.	Ноге	портала	су	међусобно	
спојене	двојако.	Са	 једне	стране,	ноге	портала	су	међусобно	спојене	посредством	
горње	 подструктуре	 портала	 облика	 кружног	 прстена.	 Са	 друге	 стране,	 ноге	 су	
спојене	у	средњем	нивоу	портала	хоризонталним	рамовима	облика	H	и	X.	Спајање	
ових	 рамова	 са	 ногама	 остварује	 се	 вијчаним	 или	 завареним	 везама.	
Хоризонтални	рамови	служе	за	ношење	обртног	стуба.			
	 Портали	 са	 слике	 2.6.б	 и	 2.7	 у	 овој	 десертацији	 дефинишу	 се	 као	
конструкциони	 типови	 H	 и	 X.	 У	 насловима	 који	 следе	 (3,	 4,	 5	 и	 6)	 ова	 два	
конструкциона	типа	портала	биће	предмет	истраживања	динамичког	понашања	
порталних	дизалица.						
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а)	 б)	

Слика	2.6	Портали	са	четири	ноге	[3]	
		

	
Слика	2.7	Портал	са	четири	ноге	[4]	

	
Пето,	према	начину	формирања	конструкције	портали	се	деле	на:	
 рамне	(слика	2.1,	2.5,	2.6.а	и	2.6.б),	
 рамно‐стубне,	
 решеткасте	портале	(слике	2.4),	и		
 комбиноване	(слике	2.3).						
Раније	су	се	више	примењивали	решеткасти	и	решеткасто‐лимени	портали,	

док	се	данас	више	примењују	портали	који	се	састоје	из	елемената	са	сандучастим	
профилом	(слике	2.5,	2.6	и	2.7)	или	решење	од	цеви.	

На	слици	2.8	 је	приказан	 један	пример	изведеног	решења	рамног	портала	
дизалице	са	обртним	стубом	носивости	5	ሾtሿ	[3].							
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Слика	2.8	Изведено	решење	рамног	портала	[3]	

	
	 На	слици	2.9	прикзан	је	рамно‐стубни	портал	са	две	ноге.		Стуб		је	монтиран	
на	портал	и	он	је	неокретан.	Он	представља	продужетак	рама	и	око	њега	се	обрће	
обртни	део	дизалице.	Стуб	рамно‐стубног	портала	се	упарује	ослоначко‐обртним	
постољем	у	виду	круга	са	куглицама	или	ваљцима.	Ови	портали	су	најпростији	за	
производњу	и	монтажу,	 јер	се	састоје	из	најмањег	броја	делова.	Али,	стуб	добија	
значајно	 померање	 услед	 савојних	 деформација.	 Ово	 исто	 важи	 и	 за	 кружни	
прстен	рама	са	две	ноге	(слика	2.5.а).													
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Слика	2.9	Рамно‐стубни	портал	[4]	

	
Према	 статистичким	 подацима	 примена	 портала	 са	 две	 ноге	 и	 рамно‐

стубних	портала	се	шири,	док	се	примена	портала	са	четири	ноге	смањује	[4].			
На	 сликама	 2.10.а	 и	 2.10.б	 приказана	 су	 још	 два	 решења	 портала	 са	

решеткастом	конструкцијом.		
	

	 	
a)	 б)	

Слика	2.10	Портали	са	решеткастом	конструкцијом	[3]	
	

На	 слици	 2.11	 приказан	 је	 пример	 комбинованог	 конструкционог	 типа	
портала	 односно	 рамно‐дијагонални	 тип	 портала.	 Он	 има	 осам	 дијагоналних	
штапова.	Пошто	на	дијагоналне	штапове	делују	 аксијалне	 силе,	маса	портала	 са	
комбинованом	 конструкцијом	 је	 мања	 од	 масе	 портала	 са	 чисто	 рамном	
конструкцијом.	 Наиме,	 ови	 портали	 испољавају	 двојаке	 предности	 односно	
предности	и	рамних	и	решеткастих	конструкција.				

	



	
2. Концепције конструктивних решења носеће конструкције и њихове карактеристике 40

 

Раде ВАСИЉЕВИЋ | Докторска дисертација 
 

	
Слика	2.11	Портал	са	комбинованом	конструкцијом	[4]	

	
На	 конструкцију	 портала	 утиче	 тип	 ослоначко–обртног	 постројења	

порталне	 дизалице.	 У	 зависности	 од	 типа	 ослоначко‐обртног	 постројења	
изведена	су	решења	порталних	дизалица	на	обртном	кругу	и	порталних	дизалица	
на	 стубу.	 Решења	 порталних	 дизалица	 на	 стубу	 могу	 бити	 двојака,	 и	 то	 на	
обртном	стубу	и	на	необртном	стубу.	

Сагласно	 овоме	 дефинишемо	 шесто	 груписање	 портала,	 према	 коме	
разликујемо:	

 портале	са	обртним	кругом	(слике	2.1,	2.2,	2.3,	2.4,	2.5.б,	2.10.б	и	2.11),	
 портале	са	обртним	стубом	(слике	2.5.а,	2.6.а,	2.6.б	и	2.7,	2.8),	и	
 портале	са	необртним	стубом	(слика	2.9).	
Разликују	 се	 два	 конструкциона	 типа	 ослоначко‐обртног	 постоља	

порталних	 дизалица,	 и	 то	 са	 точковима	 и	 са	 куглицама	 или	 ваљцима.	 Више	
детаља	о	овим	ослоначко‐обртним	постољима	дато	 је	 у	 [1,	 3	и	4].	На	 слици	2.12	
илустрован	је	још	један	пример	портала	код	кога	је	ослоначко‐обртно	постројење	
изведено	у	виду	обртног	круга.	

		

	
Слика	2.12	Портал	са	ослоначко‐обртним	постољем	у	виду	круга	[3]	
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Детаљнији	 опис	 овог	 типа	 портала	 илуструје	 пример	 изведеног	 решења	
портала	дизалице	носивости	10	ሾtሿ	и	распона	10,5	ሾmሿ,	слика	2.13.					

	

	
Слика	2.13	Портал	са	ослоначко‐обртним	постољем	у	виду	круга		

носивости	10	ሾtሿ,	[3]	
	
Портална	дизалица	 са	 овим	конструкционим	типом	портала	произведена	

је	1961.	године.	Приказани	портал	има	четири	ноге	сандучастог	профила	које	су	
са	 горњом	 подструктуром	 спојене	 вијачаним	 везама.	 Цевни	 точак	 представља	
једну	 целину	 са	 горњом	 подструктуром.	 Конструкције	 ногу	 и	 елементи	 горње	
подструктуре	изведене	су	од	челичних	лимова	дебљине	8. . .12	ሾmmሿ.			

Према	 седмом	 груписању,	 односно	 према	 начину	 ослањања	 обе	 стране	
конструкције	на	шине,	разликују	се:			

 портали,	(слике	2.1...2.13),	и	
 полупортали.	
Портали	 су	 носеће	 конструкције	 које	 се	 са	 обе	 стране	 конструкције	

ослањају	на	шину	постављену	на	фундамент,	док	се	полупортали	са	једне	стране	
ослањају	 на	 шину	 постављену	 на	 фундамент	 а	 са	 друге	 стране	 на	 шину	
постављену	на	надвожњак	или	на	стубове	 (носаче	у	зиду	грађевинског	објекта).	
Два	примера	полупортала	приказана	су	на	слици	2.14.				
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a)	 б)	

Слика	2.14	Полупортали	
	

Од	 наведених	 концепција	 конструктивних	 решења	 носећих	 конструкција	
порталних	дизалица,	са	аспекта	облика	рама	у	хоризонталној	равни	издвајају	се	
два	основна	и	доминантна	типа	носеће	конструкције	порталних	дизалица,	и	то:					

1. носећа	конструкција	типа	H	(слика	2.6.б),	и	
2. носећа	конструкција	типа	X	(слика	2.7	и	2.8).			
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3	
ДИНАМИЧКА	АНАЛИЗА	ПОРТАЛНЕ	ДИЗАЛИЦЕ		
ВЕЛИКЕ	НОСИВОСТИ	
	 	
	 	
	

Због	 еластичности	 механизама	 и	 носеће	 конструкције	 услед	 дејства	
инерцијалних	сила	долази	до	осциловања	[1].	Ове	осцилације	су	неповољније	што	
је	време	дејства	тих	сила	краће.						

Први	 основни	 проблем	 у	 истраживању	 динамичког	 понашања	 портално‐
обртних	дизалица	јесте	дефинисање	побуде.		

Други	основни	проблем	у	истраживању	динамичког	понашања	портално‐
обртних	 дизалица	 јесте	 усвајање	 одговарајућег	 модела.	 Формирању	 модела	
порталне	дизалице	приступа	 се	 тако	да	 се	 утицај	 оптерећења	и	 стреле	 сведе	на	
одговарајућа	места	носеће	конструкције	дизалице.	Аналоган	приступ	је	примењен	
у	истраживању	динамичког	понашања	претоварног	моста	у	раду	[38].			

У	поглављу	1,	кроз	преглед	литературе,	 је	дат	увид	да	су	у	проблематици	
фреквентног	 и	 динамичког	 одговора	 носеће	 конструкције	 присутани	 следећи	
приступи:		

1) аналитички	приступ,	
2) нумерички	приступ,	и			
3) аналитичко‐нумерички	приступ.		
Аналитички	 приступ	 је	 веома	 присутан	 у	 анализи	 фреквентног	 и	

динамичког	 одговора	 носеће	 конструкције,	 али	 је	 до	 скора	 био	 ограничен	 на	
просте	 моделе	 (проста	 греда	 и	 проста	 конзола).	 Сложенији	 модели	 (рамовски	
модели)	почели	су	да	се	разматрају	у	новије	време,	захваљујући	појави	напредних	
математичких	 програма	 (нпр.	 Mathematica®).	 Код	 сложених	 просторних	
рамовских	 модела	 неопходан	 је	 нумерички	 приступ.	 Даље,	 ако	 на	 сложени	
просторни	 рамовски	 модел	 делује	 сложена	 побуда,	 може	 се	 користити	
комбиновани	(аналитичко‐нумерички)	приступ.											

Са	 аспекта	 истраживања	 динамичког	 понашања,	 портална	 дизалица	 се	
састоји	из	два	основна	подсистема:			

1) носеће		конструкције	(портала),	и	
2) обртне	стреле.			
Сагласно	 дефинисаној	 конфигурацији	 порталне	 дизалице,	 моделирање	

порталне	дизалице	се	може	поделити	на	два	дела:	
1) моделирање	обртне	стреле	са	механизмом	за	дизање,	и	
2) моделирање	носеће	конструкције.	
У	том	смислу	у	наставку	приступа	се	одвојено	моделирању обртне	стреле	

са	механизмом	за	дизање	и	носеће	конструкције	(портала).						
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3.1	
МОДЕЛИРАЊЕ	ОБРТНЕ	СТРЕЛЕ	ПОРТАЛНЕ	ДИЗАЛИЦЕ	
	
	

Обртна	 стрела	 у	 систему	 порталне	 дизалице	 је	 електро‐машински	
подсистем,	односно	компактна	машина	која	се	обрће.	Састоји	се	од	великог	броја	
машинских	и	електричних	делова.	Она	представља	основни	функционални	део	на	
портално‐обртној	 дизалици.	 За	 потребе	 истраживања	 у	 овом	 раду	 се	 посматра	
случај	 потпуног	 оптерећења,	 односно	 обртна	 стрела	 укључује	 и	 терет	 као	 њен	
саставни	део.	

Фундаментални	 проблем	 је	 како	 моделирати	 утицај	 кретања	 портала	 и	
клаћења	 терета.	 Да	 би	 се	 што	 свеобухватније	 узео	 утицај	 ове	 побуде,	 њеном	
моделирању	 се	 прилази	 аналтички.	 Аналитички	 прилаз	 код	 моделирања	
оптерећења	 од	 утицаја	 кретања	 портала	 и	 клаћења	 терета	 се	 заснива	 на	
формирању	закона	кретања	терета	у	подужном	и	бочном	правцу,	који	су	функција	
времена	и	профила	брзине.	

У	 овом	 поднаслову	 је	 формиран	 и	 решен	 динамички	 модел	 стреле	
портално‐обртне	дизалице.					
	
	
3.1.1		
Кинематичке	величине	кретања	портала	
	

Портал	 односно	 база	 разматране	 дизалице	 може	 да	 изводи	 само	
праволинијско	кретање	од	тачке	до	тачке.		

Кинематичке	 величине	 кретања	 порталне	 дизалице	 су	 брзина	 кретања,	
убрзање	 и	 пређени	 пут.	 Према	 [1],	 за	 прорачун	 механизама	 за	 кретање	 код	
дизалица	 најчешће	 се	 користи	 трапезни	 профил	 брзина.	 Сагласно	 томе,	 у	 овом	
раду	је	усвојено	да	се	у	току	једног	циклуса	дизалица	(портал)	дуж	шинске	стазе	
креће	са	трапезним	профилом	брзина.	За	усвојени	профил	брзина,	на	слици	3.1	је	
приказан	дијаграм	кретања	портала	порталне	дизалице	у	произвољном	времену.								
	

	
Слика	3.1	Кинематички	дијаграми	кретања	портала	дизалице			
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Са	слике	3.1	се	види	да	се	кретање	портала	састоји	из	три	фазе.	У	фази	0‐1	
(време	ݐ௨)	портал	се	убрзава	константним	убрзањем	ܽ௨	тако	да	брзина	кретања	
линеарно	 расте	 и	 на	 крају	 прве	фазе	 достиже	 брзину	 	.௥ݒ Друга	фаза	 1‐2	 је	 фаза	
равномерног	кретања	током	времена	ݐ௥,	коју	карактерише	константна	брзина	ݒ௥.	
У	 фази	 2‐3	 (време	 	(௞ݐ портал	 се	 константно	 успорава	 успорењем	 ܽ௞	 до	његовог	
заустављања.	Пређени	пут	портала	се	одређује	на	основу	профила	брзина,	слика	
3.1.				

Још	постоје	троугаони,	слика	3.2	[51],	степенасти,	слика	3.3	[52],		и	зарезани	
профил	брзине	кретања,	слика	3.4	[52].	За	добијање	динамичког	одговора	носеће	
конструкције	 побуђене	 кретањем	 портала	 и	 клаћењем	 терета	 користиће	 се	
трапезни	профил	брзина	кретања,	 јер	представља	оштрији	критеријум	у	односу	
на	троугаони,	степенасти	и	зарезани	профил.				

	

	
	

Слика	3.2	Троугани	профил	[51]	
	

	
Слика	3.3	Степенасти	профил	[52]	

	



	
3. Динамичка анализа порталне дизалице велике носивости 46

 

Раде ВАСИЉЕВИЋ | Докторска дисертација 
 

	 	
Слика	3.4	Зарезани	профил	[52]				

			
						

3.1.2		
Опис	модела	стреле	
	

Стрела	 је	 саставни	 део	 портално‐обртне	 дизалице.	 Подсистем	 стреле	 се	
састоји	 од	 носеће	 конструкције	 стреле	 и	 ужетног	 система	 стреле.	 Носећа	
конструкција	стреле	је	зглобно	везана	за	обртну	платформу.	У	систему	порталне	
дизалице,	 стрела	 се	 идеализовањем	 посматра	 као	 самостални	 подсистем.	
Сагласно	овоме,	на	слици	3.5	је	приказан	еквивалентни	динамички	модел	стреле	
порталне	дизалице	са	општом	стрелом.		

	

	
Слика	3.5	Динамички	модел	стреле	
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Динамички	модел	стреле	је	формиран	за	потребе	одређивања	динамичких	
оптерећења.	Стрела	се	посматра	као	самостални	подсистем	који	врши	осцилације.	
Подсистем	 стреле	 се	 састоји	 од	 носеће	 конструкције	 стреле	 и	 ужетног	 система	
стреле.	 Еквивалентни	 динамички	 модел	 је	 формиран	 тако	 да,	 са	 једне	 стране,	
задржи	 главне	 динамичке	 карактеристике	 стреле,	 а	 са	 друге	 стране,	 да	
дефинисани	проблем	буде	математички	решив.				

Дискретизација	 носеће	 конструкције	 стреле	 је	 извршена	 на	 један	 лаки	
штап	са	редукованом	масом	на	врху.				

Са	слике	3.5	се	види	да	је	подсистем	стреле	са	теретом	представљен	са	две		
концентрисане	 масе,	 два	 лака	 штапа	 и	 кружним	 диском.	 Носећа	 конструкција	
стреле	 је	представљена	лаким	штапом	дужине	ܮ௦	и	масом	݉ଵ,	која	 је	редукована	
на	врх	стреле.	Ужетни	систем	стреле	је	представљен	неистегљивим	лаким	штапом	
дужине	ܮ௨	и	масом	݉ଶ,	 чиме	 је	 омогућено	клаћење	терета.	Маса	݉ଶ	представља		
масу	 терета.	 Значи,	 врх	 стреле	 односно	 маса	 ݉ଵ	 и	 маса	 ݉ଶ	 су	 спојене	
неистегљивим	 лаким	 штапом	 дужине	 	.௨ܮ Окретни	 стуб	 је	 представљен	 са	
кружним	диском	аксијалног	момента	инерције	ܬ	и	момента	обртања	ܶ.	Растојање	
зглоба	стреле	од	осе	стуба	једнако	је	ݎ.				

Редукована	 маса	 ݉ଵ	 се	 на	 основу	 препорука	 [38]	 може	 одредити	 према	
следећем	односу:				

	

݉ଵ ൌ ൬
1
4
…
1
3൰
݉௦	 (3.1)	

	
где	је	݉௦	маса	стреле.		
	
	
3.1.3		
Математичка	формулација	
	
	 За	 поставку	 математичке	 формулације	 формираног	 динамичког	 модела	
стреле	 користиће	 	 се	 Лангранжеве	 једначине	 друге	 врсте.	 Једначине	 кретања	
елемената	 стреле	 се	 постављају	 на	 основу	 еквивалетног	 динамичког	 модела	
приказаног	на	слици	3.5.			

Динамичке	једначине	кретања	система	гласе:	
	

ሷߠ ሺݐሻ ൅ ߱௧
ଶ sin ሻݐሺߠ ൌ െ

1
௨ܮ
	߮ݏ݋ሻܿݐሷሺݔ (3.2.а)	

	
	

ሷ߰ ሺݐሻ ൅ ߱௧
ଶ sin߰ሺݐሻ ൌ െ

1
௨ܮ
	߮݊݅ݏሻݐሷሺݔ

	
(3.2.б)	

ܬ ሷ߮ ሺݐሻ ൌ ܶ	 	
(3.2.в)	

	
где	су:		
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 ߠ	–	угао	осиловања	терета	(клатна)	у	подужном	правцу,	
 ߰	–	угао	осиловања	терета	(клатна)	у	бочном	правцу,		
 ߮	–	угао	обртања	стуба	односно	стреле,		
 ݔ	–	праволинијско	померање	портала,	и	
 ߱௧	–	кружна	фреквенција	осциловања	терета	(клатна).				
	

3.1.3.1		
Осциловање	терета	
	

Из	 прве	 две	 једначине	 (3.2.а	 и	 3.2.б)	 одредиће	 се	 закони	 непригушених	
осциловања	терета	по	генералисаним	координатама	ߠ	и	߰	услед	убрзања	портала	
задатог	према	слици	3.1.			

У	првом	кораку,	посматрају	се	кретања	терета	односно	масе	݉ଶ	у	подужном	
и	бочном	правцу	по	генералисаним	координатама	ߠ	и	߰,	тако	што	је	она	издвојена	
из	система,	слика	3.6.	

			

	 	
a)	 b)	

Слика	3.6	Клаћење	терета	
а)	у	подужном	правцу,	б)	у	бочном	правцу	

	
За	 потребу	 одређивања	 закона	 клаћења	 терета,	 дефинисане	 су	

диференцијалне	 једначине	релативног	кретања	материјалне	тачке	односно	масе	
݉ଶ:		

	
݉ଶܽ௥ሬሬሬሬԦ ൌ ௣௑ప௡ሬሬሬሬሬሬԦܨ ൅ ௣௒ప௡ሬሬሬሬሬሬԦܨ ൅ ଶሬሬሬሬԦܩ ൅ Ԧܵ	 (3.3.а)	

	
݉ଶܽ௥ሬሬሬሬԦ ൌ ௣௓ప௡ሬሬሬሬሬሬԦܨ ൅ ௣௒ప௡ሬሬሬሬሬሬԦܨ ൅ ଶሬሬሬሬԦܩ ൅ Ԧܵ	 (3.3.б)	

	
На	 основу	 слике	 3.6.а	 и	 диференцијалне	 једначине	 (3.3.а)	 дају	 се	 детаљи	

добијања	закона	осциловања	терета	у	подужном	правцу.	Како	постоји	аналогија	
између	осциловања	терета	 у	дефинисана	два	правца,	 	 за	 бочни	правац	биће	дат	
само	коначни	облик.									
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У	једначини	(3.3.а)	интезитети	инерцијалних	сила	су	једнаки:	
			
௣௑௜௡ܨ ൌ ݉ଶݔሷ௣ሺݐሻ cos߮	 (3.4.а)	

	
௣௒௜௡ܨ ൌ ݉ଶݕሷሺݐሻ	 (3.4.б)	

	
Када	се	једначина	(3.3.а)	пројектује	на	осе	ݐ	и	݊	природног	триједра	који	је	

везан	за	масу	݉ଶ	добијају	се	две	једначине:			
	
݉ଶܮ௨ߠሷ ൌ െܩଶ sin ߠ െ ݉ଶݔሷ௣ cos ߠ ൅݉ଶݕሷ sin 	ߠ (3.5.а)	
	
݉ଶܮ௨ߠሶ ଶ ൌ െܩଶ cos ߠ ൅ ܵ ൅݉ଶݔሷ௣ sin ߠ ൅ ݉ଶݕሷ cos 	ߠ (3.5.б)	

	
Ако	се	усвоји	да	је	ݕሷ ൌ 0,	једначине	(3.5.а)	и	(3.5.б)	добијају	облик:				

	
݉ଶܮ௨ߠሷ ൌ െܩଶ sin ߠ െ ݉ଶݔሷ௣ cos 	ߠ (3.6.а)	

	
݉ଶܮ௨ߠሶ ଶ ൌ െܩଶ cos ߠ ൅ ܵ ൅݉ଶݔሷ௣ sin 	ߠ (3.6.б)	

	
Из	прве	 једначине	 (3.6.а)	 се	одређује	закон	осиловања	терета	у	подужном	

правцу,	тако	да	иста	добија	облик:	
	

ሷߠ ሺݐሻ ൅
݃
௨ܮ
sin ሻݐሺߠ ൌ െ

1
௨ܮ
ሻݐሷ௣ሺݔ cos ሻݐሺߠ cos ߮	 (3.7)	

	

Како	је	߱௧ ൌ ට
௚
௅ೠ
	кружна	фреквенција,	једначина	(3.7)	добија	облик:		

		

ሷߠ ሺݐሻ ൅ ߱௧
ଶ sin ሻݐሺߠ ൌ െ

1
௨ܮ
ሻݐሷ௣ሺݔ cos ሻݐሺߠ cos߮	 (3.8)	

	
За	случај	малих	осцилација	може	се	увести	апроксимација	да	је	угао	ߠ	мали,	

тако	да	је	sin ሻݐሺߠ ൎ cos	и	ሻݐሺߠ ሻݐሺߠ ൎ 1.			
Сагласно	уведеним	апроксимацијама	једначина	(3.8)	се	линеаризује	тако	да	

добија	следећи	облик:			
	

ሷߠ ሺݐሻ ൅ ߱௧
ଶߠሺݐሻ ൌ െ

1
௨ܮ
ሻݐሷ௣ሺݔ cos ߮	 (3.9)	

	
Увођењем	смене	ܽ ൌ ሻݐሷ௣ሺݔ ൌ 	ሻݐሷሺݔ једначина	осиловања	терета	у	подужном	

правцу	добија	коначан	облик:						
	

ሷߠ ሺݐሻ ൅ ߱௧
ଶߠሺݐሻ ൌ െ

1
௨ܮ
ܽሺݐሻ cos߮	 (3.10)	
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Једначина	 (3.10)	 се	 најпогодније	 решава	 методом	 Лапласове	
трансформације.	 У	 првом	 кораку,	 примењујући	 Лапласову	 трансформацију	 на	
дату	једначину	се	добија:			
			

ଶݏሻሽሺݏሺߠሼܮ ൅ ߱௧
ଶሻ ൌ െ

1
௨ܮ
ሻሽݏሼܽሺܮ cos߮	 (3.11)	

	

ሻሽݏሺߠሼܮ ൌ െ
1
௨ܮ
ܮ ቊ

ܽሺݏሻ
ଶݏ ൅ ߱௧ଶ

ቋ cos߮	 (3.12)	

	
Из	 кинематичких	 дијаграма	 са	 слике	 3.1,	 издваја	 се	 посебно	 дијаграм	

убрзања	за	потребе	решавања	израза	 (3.12).	Овај	дијаграм	 је	приказан	на	 слици	
3.7.			

	

	
Слика	3.7	Дијаграм	убрзања	

	
Усваја	се	да	је	ܽ௨ ൌ ܽ௞ ൌ ݄	и	ݐ௨ ൌ ௞ݐ ൌ ߬.	За	предрачуне	се	може	усвојити	да	

је	0,5ሺݐ௨ ൅	ݐ௞ሻ ൌ 3. . 			.[1]	ݏ5.
Сада,	 према	 дијаграму	 промене	 убрзања	 у	 времену,	 слика	 3.7,	 израз	 за	

убрзање	у	Лапласовом	домену	се	може	представити	у	следећем	облику:			
	

ܽሺݏሻ ൌ
݄
ݏ
ሺ1 െ ݁ି௧మ௦ െ ݁ି௧య௦ ൅ ݁ି௧ర௦ሻ	 (3.13)	

	
где	су:	

 ݄	–	амлитуда	улазног	убрзања,	и	
 ݐ௜	–	одговарајући	временски	корак	на	дијаграму	убрзања.		
	
Израз	(3.13)	добија	облик:			

	

ሻሽݏሺߠሼܮ ൌ െ
݄
௨ܮ
ܮ ቊ

1
ଶݏሺݏ ൅ ߱௧ଶሻ

ሺ1 െ ݁ି௧మ௦ െ ݁ି௧య௦ ൅ ݁ି௧ర௦ሻቋ	 (3.14)	
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Коначно,	закон	осциловања	терета	у	подужном	правцу	се	добија	тако	што	
се	 израз	 за	 	ሻݏሺߠ трансформише	 у	 временском	 домену	 коришћењем	 инверзне	
Лапласове	трансформације	(користи	се	софтвер	Mathematica®	7	[53	i	54]):				
	

ߠ ൌ െ
݄

௨߱௧ଶܮ
൫ሺ1 െ cos߱௧ݐሻ

െ ሺ1 െ cos߱௧ሺݐ െ ݐଶሻሻHeavisideThetaሺݐ െ ଶሻݐ
െ ሺ1 െ cos߱௧ሺݐ െ ݐଷሻሻHeavisideThetaሺݐ െ ଷሻݐ
൅ ሺ1 െ cos߱௧ሺݐ െ ݐସሻሻHeavisideThetaሺݐ െ 	ସሻ൯ݐ

(3.15)	

	 	
У	другом	кораку,	аналогно,	добија	се	закон	осциловања	у	бочном	правцу	по	

генералисаној	координати	߰:				
	

߰ ൌ െ
݄

௨߱௧ଶܮ
൫ሺ1 െ cos߱௧ݐሻ

െ ሺ1 െ cos߱௧ሺݐ െ ݐଶሻሻHeavisideThetaሺݐ െ ଶሻݐ
െ ሺ1 െ cos߱௧ሺݐ െ ݐଷሻሻHeavisideThetaሺݐ െ ଷሻݐ
൅ ሺ1 െ cos߱௧ሺݐ െ ݐସሻሻHeavisideThetaሺݐ െ 	ସሻ൯ݐ

(3.16)	

	
Добијени	 закони	 осциловања	 терета	 (3.15)	 и	 (3.16)	 представљају	

Хевисајдове	(степенасте)	функције	са	линеарним	полиномом.		
Доказ	 сигурности	 против	 превртања	 се	 врши	 код	 носећих	 конструкција	

мобилних	 машина	 где	 постоји	 могућност	 превртања	 (ауто‐дизалице,	 портално	
лучке	 дизалице,	 грађевинске	 торањске	 дизалице,	 багери,	 итд.)	 [55].	
Нестабилности	 и	 превртању	 дизалице	 највише	 доприноси	 клаћење	 терета	 и	 то	
када	угао	осциловања	терета	достиже	највишу	тачку.	Овај	случај	се	јавља	када	су	
импулси	прорачуна	времена	међусобно	у	фази.	У	том	случају	осциловање	терета	
изазвано	сваким	кораком	убрзања	конструктивно	се	додаје	и	производи	највишу	
амплитуду	осциловања	терета.				

Максимална	 амплитуда	 осциловања	 терета	 може	 се	 утврдити	 из	
динамичке	једначине	кретања	терета	у	временском	домену.			

Једначине	(3.15)	и	(3.16)	показују	да	се	максимални	угао	осциловања	јавља	
када	су	испуњени	следећи	услови:			

 сваки	 од	 косинусних	 чланова	 унутар	 израза	 (3.15)	 односно	 (3.16)	 је	 у		
фази,	и	

 множењем	 косинусних	 чланова	 унутар	 израза	 (3.15)	 односно	 (3.16)	
одговарајућим	 кораком	 функције	 	ܽݐ݄݁ܶ݁݀݅ݏ݅ݒܽ݁ܪ добија	 се	 вредност	
једнака	1	(потребно	је	да	време	рада	буде	довољно	дуго,	ݐ ൒ 	се	би	како	ସ,ݐ
остварило	убрзање	према	дијаграму).				

Косинусни	 чланови	 унутар	 израза	 (3.15)	 односно	 (3.16)	 су	 у	фази	 када	 се	
четири	корака	дијаграма	убрзања	извршавају	тако	што	се	у	 савршеном	времену	
конструктивно	сабирају.	У	најгорем	случају	угао	осциловања	расте	четири	пута	у	
односу	 на	 осциловање	 изазвано	 једним	 кораком	 улазног	 убрзања.	 Максимална	
величина	угла	осциловања	терета	је	једнака:							
	

|௠௔௫ߠ| ൌ |߰௠௔௫| ൌ 4
݄
݃
	 (3.17)	

	



	
3. Динамичка анализа порталне дизалице велике носивости 52

 

Раде ВАСИЉЕВИЋ | Докторска дисертација 
 

Да	би	се	произвело	максимално	клаћење	терета	(клатна)	потребно	је	да	су	
кораци	 убрзања	 тотално	 у	 фази,	 односно	 потребно	 је	 да	 буду	 испуњена	 два	
услова.	

Први	услов	захтева	да	временски	интервал	између	првог	и	другог	корака,	
као	 и	 трећег	 и	 четвртог	 мора	 бити	 пола	 осцилаторног	 периода	 ߬,	 односно	
математички	записано:		

	
ଶݐ െ ଵݐ ൌ ଶݐ ൌ ሺ0,5 ൅ ݊ሻ	߬,	и	
ସݐ െ ଷݐ ൌ ሺ0,5 ൅ ݊ሻ	߬	 (3.18)	

	
где	је	݊ ൌ 1,2,3…	
	 Временско	 задржавање	 је	 неопходно	 јер	 кораци	 у	 сетовима	 имају	
различите	знаке.	Зато,	временско	задржавање	је	еквивалентно	изазивању	фазног	
задржавања	 	ߨ према	 супротним	 знаковима	 функције,	 што	 коначно	 отказује	
промену	фаза	и	доводи	две	функције	у	фазу.	

Други	 услов	 захтева	 да	 временски	 интервал	 између	 другог	 и	 трећег	
импулса	 мора	 садржати	 време	 задржавања	 вишеструког	 периода	 ߬,	 односно	
математички	записано:			

	
ଷݐ െ ଶݐ ൌ ݊	߬	 (3.19)	
	

где	је	݊ ൌ 1,2,3…	
	 Другим	 речима,	 ово	 важи	 јер	 други	 и	 трећи	 корак	 имају	 исти	 знак	 па	
промена	фазе	од	2ߨ	захтева	да	други	и	трећи	корак	буду	у	фази.		
	
3.1.3.2			
Динамичка	оптерећења	портала	
	

Сагласно	усвојеним	генералисаним	координатама	осциловања	динамичког	
модела	стреле,	динамички	момент	савијања	се	 јавља	услед	осциловања	терета	у	
два	правца:	

 услед	осциловања	терета	у	подужном	правцу,	и	
 услед	осциловања	терета	у	бочном	правцу.	
Динамички	момент	савијања	услед	осциловања	терета	у	подужном	правцу	

гласи,	слике	3.5	и	3.6.а:		
	

ௗ௜௡,௣ଵܯ ൌ ݉ଵ݃ሺܮ௦ cos ߙ ൅ ሻݎ
൅ ݉ଶ൫݃ ൅ ሶߠ௨ܮ ଶcosߠ൯ሺܮ௨ sin ߠ ൅ ௦ܮ cos ߙ ൅ ሻݎ
൅ ݉ଶܮ௨ߠሶ ଶ sin ߠ ሺܮ௦ sin ߙ െ ௨ܮ cos 	ሻߠ

(3.20)	

	
Динамички	 момент	 савијања	 услед	 осциловања	 терета	 у	 бочном	 правцу	

може	бити	двојак,	слике	3.5	и	3.6.б:		
	
ௗ௜௡,௕ଵܯ ൌ ݉ଶ൫݃ ൅ ௨ܮ ሶ߰ ଶ cos߰൯ܮ௨ sin߰

൅݉ଶܮ௨ ሶ߰ ଶ sin߰ ሺܮ௦ sin ߙ െ ௨ܮ cos߰ሻ	
(3.21)	

	
	 	

ௗ௜௡,௕ଶܯ ൌ ݉ଶܮ௨ ሶ߰ ଶ sin߰ ሺܮ௦ sin ߙ െ ௨ܮ cos߰ሻ	 (3.22)	
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Даље,	 према	 усвојеним	 генералисаним	 координатама	 осциловања	
динамичког	модела	стреле,	динамички	момент	савијања	се	своди	у	два	правца:	

 у	подужном	правцу,	и	
 у	бочном	правцу.	
Динамички	момент	савијања	у	подужном	правцу,	на	основу	израза	(3.20)	и		

(3.22),	гласи:		
	

ௗ௜௡,௣ܯ ൌ ݉ଵ݃ሺܮ௦ cos ߙ ൅ ሻݎ
൅ ݉ଶ൫݃ ൅ ሶߠ௨ܮ ଶcosߠ൯ሺܮ௨ sin ߠ ൅ ௦ܮ cos ߙ ൅ ሻݎ
൅ ݉ଶܮ௨ߠሶ ଶ sin ߠ ሺܮ௦ sin ߙ െ ௨ܮ cos ሻߠ
൅ ݉ଶܮ௨ ሶ߰ ଶ cos߰ ሺܮ௨ cos ߙ ൅ 	ሻݎ

(3.23)	

	
Динамички	 момент	 савијања	 у	 бочном	 правцу	 гласи,	 на	 основу	 израза	

(3.21),	гласи:		
	
ௗ௜௡,௕ܯ ൌ ݉ଶ൫݃ ൅ ௨ܮ ሶ߰ ଶ cos߰൯ܮ௨ sin߰

൅݉ଶܮ௨ ሶ߰ ଶ sin߰ ሺܮ௦ sin ߙ െ ௨ܮ cos߰ሻ	
(3.24)	

	
У	наставку,	динамички	моменти	савијања	у	подужном	и	бочном	правцу	се	

своде	на	места	ослањања	обртне	стреле	на	порталу	типа	H	и	X.	
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3.2	
МОДЕЛИРАЊЕ	НОСЕЋЕ	КОНСТРУКЦИЈЕ	ПОРТАЛНЕ	ДИЗАЛИЦЕ	
	
	
	 Носећа	конструкција	 (портал)	порталне	дизалице	 је	просторна	структура,	
односно	 крути	 просторни	 рам.	 Њена	 основа	 има	 димензије	 ܮ ൈ 	.ܤ У	 принципу,	
челична	конструкција	портала	се	састоји	из	горње	подструктуре	која	се	ослања	на	
ноге	 портала.	 Све	 ноге	 портала	 су	 углавном	 круте.	 Изузетно	 портали	 великих	
распона	изводе	се	са	две	круте	ноге	и	две	еластичне	или	зглобне	ноге.			
	 Основне	 механичке	 карактеристике	 носеће	 конструкције	 односно	 свих	
коначних	 елемената	 формираног	 просторног	 модела	 су	 модул	 еластичности	 	,ܧ
модул	клизања	ܩ	и	густина	ߩ.				

Имајући	у	виду	да	се	стрела	обрће	око	осе,	закључује	се	да	равански	модел	
није	 довољан	 да	 опише	 динамичко	 понашање	 разматране	 портално‐обртне	
дизалице.	 Другим	 речима,	 у	 овом	 раду	 се	 код	 моделирања	 носеће	 конструкције	
порталних	дизалица	полази	од	претпоставке	да	су	битна	оптерећења	а	самим	тим	
и	динамички	одговори	носеће	конструкције	у	две	вертикалне	равни	(подужној	 ‐	
xݕ	и	бочној	‐	zy).	Ове	равни	се	поклапају	са	правцима	осциловања	терета	(подужни	
и	бочни).	То	значи	да	се	реални	просторни	систем	порталне	дизалице	моделира	
као	просторни	модел.	На	пример	код	рамних	дизалица	довољан	је	равански	модел	
[56].										

За	моделирање	носеће	конструкције	порталне	дизалице	се	користи	прилаз	
са	конзистентним	масама	[47].						

Формирање	 еквивалентног	 модела	 носеће	 конструкције	 се	 спроводи	 на	
основу	принципа	дискретизације.	У	првом	кораку	се	полази	од	реално	изведених	
решења	 два	 конструкциона	 типа	 сандучасте	 носеће	 конструкције	 (H	 и	 X)	
порталних	дизалица.	У	другом	кораку	се	симплифицира	(поједностављује)	реални	
модел,	 да	 би	 могао	 да	 се	 моделира	 неким	 коначним	 елементима	 одређеног	
облика.	На	крају,	у	трећем	кораку	се	формира	дискретизовани	модел,	на	коме	се	
примењује	одређени	вид	коначних	елемената.			

У	 овом	 раду	 је	 за	 полазни	 конструкциони	 тип	 носеће	 конструкције	
(портала)	 усвојен	тип	H.	 Дискретизовани	модел	носеће	конструкције	 (портала)	
порталне	дизалице	типа	H	је	приказан	на	слици	3.8.	

Главне	 геометријске	 карарктеристике	 дискретизованог	 модела	 носеће	
конструкције	типа	H	су:	ܮ	–	дужина	портала,	ܤ	–	ширина	портала,	ܪ	–	висина	ногу	
портала,	ܦ	–	пречник	кружног	прстена,	и		ܪ଴	–	растојање	између	рама	H	и	кружног	
прстена.			
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На	 основу	 дискретизованог	 модела	 H,	 слика	 3.8,	 формиран	 је	 коначно‐
елементни	 просторни	 модел	 разматраног	 типа	 порталне	 дизалице,	 слика	 3.10.	
Приказани	 КЕ	 модел	 носеће	 конструкције	 порталне	 дизалице	 се	 састоји	 од	 15	
чворова	и	18	коначних	елемената.	Детаљније	речено,	са	аспекта	подструктурних	
делова	 носеће	 конструкције	 односно	 портала	 порталне	 дизалице,	 први	
подструктурни	 део	 односно	 ноге	 се	 сатоје	 од	 1	 коначног	 елемента	 који	 су	
означени	бројевима	݊ ൌ 1…4.	Други	подструктурни	део	односно	коси	стубови	се	
састоје	од	једног	коначног	елемента	који	су	означени	бројевима	݊ ൌ 5…8.	Трећи	
подструктурни	део	односно	кружни	прстен	се	састоји	од	4	коначна	елемента	који	
су	означени	бројевима	݊ ൌ 9…12.	 	На	крају,	четврти	подструктурни	део	односно	
хоризонтални	 рам	 типа	 H	 се	 сатоји	 од	 6	 коначних	 елемента	 који	 су	 означени	
бројевима	݊ ൌ 13…18.	Модел	је	ослоњен	на	четири	еластична	ослононца	односно	
вертикалне	опруге	са	крутошћу	݇.		

			

	
Слика	3.10	Коначно‐елементни	модел	носеће	конструкције	типа	H		

порталне	дизалице	
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КЕ	 модел	 је	 равномерно	 дискретизован	 на	 елементе	 чије	 дужине	 су	
дефинисане	следећим	изразима:		

	
݈௡ ൌ ,	ܪ ݊ ൌ 1…4	

݈௡ ൌ ඨ൬
ܮ െ ܦ
2 ൰

ଶ

൅ ൬
ܤ െ ܦ
2 ൰

ଶ

൅ ,଴ଶܪ ݊ ൌ 5…8	

݈௡ ൌ
ܦ
2 √

2, ݊ ൌ 9…12	

݈௡ ൌ
ܤ
2
, ݊ ൌ 13…16	

(3.25.а)	
	

(3.25.б)	
	

(3.25.в)	
	

(3.25.г)	
	

݈௡ ൌ
ܮ
2
	, ݊ ൌ 17…18	 (3.25.д)	

	
Аналогно,	 на	 основу	 дискретизованог	 модела	 портала	 типа	 X,	 слика	 3.9,	

формиран	је	његов	коначно‐елементни	просторни	модел,	слика	3.11.			
	

	
Слика	3.11	Коначно‐елементни	модел	носеће	конструкције	типа	X		

порталне	дизалице	
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КЕ	модел	носеће	конструкције	типа	X	порталне	дизалице	се	састоји	од	13	
чворова	и	16	коначних	елемената,	слика	3.11.	Прва	три	подструктурна	дела	овог		
модела	 су	 потпуно	 иста	 као	 код	 модела	 H.	 Четврти	 подструктурни	 део	 је	
хоризонтални	рам	типа	X,	који	се	сатоји	од	4	коначна	елемента	који	су	означени	
бројевима	 ݊ ൌ 13…16.	 Модел	 је	 ослоњен	 на	 четири	 еластична	 ослононца	 са	
крутошћу	k.						

Дужина	елемената	хоризонталног	рама	X	је	дефинисана	следећим	изразом:	
	

݈௡ ൌ ඨ൬
ܮ
2൰

ଶ

൅ ൬
ܤ
2൰

ଶ

, ݊ ൌ 13…16	
		

(3.26)	
	

	
Формирани	 КЕ	 модели	 носеће	 конструкције	 (тип	 H	 и	 X)	 су	 релативно	

једноставни,	али	сасвим	довољни	за	потребе	статичке	и	динамичке	анализе	ових	
и	 сличних	 типова	 конструкција	 порталних	 дизалица.	 За	 разматране	 типове	
конструкција	ова	чињеница	ће	бити	потврђена	у	поглављу	са	бројним	примером.			
	
	
3.2.1	
Чворови	
	

Формирани	 просторни	 коначно‐елементни	 модел	 носеће	 конструкције	
порталне	дизалице	има	15	(13)	чворова.	Пошто	је	у	питању	просторни	модел	чвор	
може	имати	максимално	шест	степени	слободе,	тј.	једно	вертикално	померање,	2	
хоризонтална	померања	и	три	ротације	око	одговарајућих	оса.	Чворови	݅ ൌ 1. . .4,		
који	 представљају	 еластичне	 ослонце	 (вертикалне	 опруге)	 преко	 којих	 је	
структура	дизалице	ослоњена	на	шине,	имају	по	четири	степена	слободе	односно	
онемогућена	 су	 померења	 у	 два	 хоризонтална	 правца,	 слика	 3.12.а.	 Сви	 остали	
чворови	݅ ൌ 5. . .18	(5...16)	имају	шест	степени	слободе,	слика	3.12.б.							

	

	
а)	݅ ൌ 1…4	

 
 

 

 
 
 
 

б)	݅ ൌ 5…18	ሺ5…16ሻ 
Слика	3.12	Чворови	коначно‐елементног	модела	

а)	чворови	еластичних	ослонаца,	б)	остали	чворови	
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Померања	 чворова	 носеће	 конструкције	 порталне	 дизалице	 у	 динамичкој	
анализи	 применом	 МКЕ	 представљају	 генералисане	 координате.	 Конкретно,	 за	
разматране	 типове	 носеће	 конструкције	 H	 и	 X	 порталне	 дизалице	 вектори	
померања	коначно‐елементних	модела	гласе:			

	

܃ ൌ

ە
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
۔

ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۓ
ܷ௒ଵ
ܷటଵ
ܷఏଵ
ܷఝଵ
.
.
.

ܷ௒ସ
ܷటସ
ܷఏସ
ܷఝସ
௑ܷହ
ܷ௒ହ
ܷ௓ହ
ܷటହ
ܷఏହ
ܷఝହ
.
.
.
௑ܷଵ଼
ܷ௒ଵ଼
ܷ௓ଵ଼
ܷటଵ଼
ܷఏଵ଼
ܷఝଵ଼ۙ

ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۘ

ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۗ

	

	

(3.27.а)	
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܃ ൌ

ە
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
۔

ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۓ
ܷ௒ଵ
ܷటଵ
ܷఏଵ
ܷఝଵ
.
.
.

ܷ௒ସ
ܷటସ
ܷఏସ
ܷఝସ
௑ܷହ
ܷ௒ହ
ܷ௓ହ
ܷటହ
ܷఏହ
ܷఝହ
.
.
.
௑ܷଵ଺
ܷ௒ଵ଺
ܷ௓ଵ଺
ܷటଵ଺
ܷఏଵ଺
ܷఝଵ଺ۙ

ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۘ

ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۖ
ۗ

	

	

(3.27.б)	

Први	 и	 други	 извод	 по	 времену	 дефинисаног	 вектора	 померања	 ሶ܃ 	 и	 ሷ܃ 	
представљају	векторе	брзина	и	убрзања.					
	
		
3.2.2		
Коначни	елементи	
	
	 Приказани	 просторни	 КЕ	 модел	 је	 формиран	 од	 линијских	 коначних	
елемената	 који	 могу	 бити	 оптерећени	 на	 затезање/притискање,	 савијање	 и	
увијање,	слика	3.13.	
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Слика	3.13	Просторни	коначни	елемент	

	
Сагласно	овоме	важе	следеће	основне	претпоставке:			
 за	аксијалне	деформације	елемената	важи	Хуков	закон,	и	
 за	попречне	деформације	елемената	важи	теорија	Бернули‐Ојлера.	
У	 Србији,	 за	 овако	 дефинисани	 коначни	 елемент	 преовлађује	 термин	

гредни	коначни	елемент.	Као	пример	се	може	навести	литература	[55].	Гредни	КЕ	
је	комбинација	просторног	елемента	типа	штапа	и	елемента	типа	носача,	тако	да	
су	погодни	за	просторну	статичку	и	динамичку	анализу.		

Код	 	 моделирања	 носећих	 конструкција	 се	 највише	 користе	 два	 типа	
гредних	коначних	елемената:	

 коначни	елемент	типа	݅݇,	слика	3.14.а,	и	
 коначни	елемент	типа	݅݃,	слика	3.14.б.	

	

	 	
а)	 б)	
Слика	3.14	Типови	коначних	елемената	

а)	коначни	елемент	типа	݅݇,	б)	коначни	елемент	типа	݅݃	
	

Ређе	се	користе	коначни	елементи	типа	݃݃.			
Разматрана	носећа	конструкција	порталне	дизалице,	је	подељена	на	18	(16)	

коначних	елемената,	слика	3.10	(слика	3.11).			
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3.2.3		
Матрица	крутости	и	маса	коначног	елемента	
	

За	 динамичку	 анализу	 конструкције	 потребно	 је	 одредити	 матрицу	
крутости	 и	 матрицу	 инерције.	 Одређивање	 матрица	 крутости	 и	 маса	 у	
практичним	прорачунима	је	једноставно.		

При	 одређивању	 матрице	 крутости	 полази	 се	 од	 везе	 између	 вектора	
генералисаних	сила	и	вектора	генералисаних	померања	ܙ:	

	
۴ ൌ 	ܙܓ (3.28)	

	
При	 одређивању	 матрице	 маса	 полази	 се	 од	 везе	 између	 вектора	

генералисаних	инерцијалних	сила	۴௜௡	и	вектора	генералисаних	убрзања	ܙሷ :	
	
۴௜௡ ൌ െܙܕሷ 	 (3.29)	

	
Одговарајуће	матрице	крутости	и	маса	линијског	елемента	дефинисане	су	

на	основу	интерполационих	функција,	и	гласе:							
	

ܓ ൌ නܸ݀ۼ்ۼܧ
௏

	 (3.30)	

	

ܕ ൌ නܸ݀ۼ்ۼߩ
௏

	 (3.31)	

	
где	су:		

 ۼ	–	матрица	интерполационих	функција,	
 ܧ	–	модул	еластичности	материјала	структуре,	и	
 ߩ	–	густина	материјала	структуре.	
Матрица	 маса	 елемента	 дефинисана	 изразом	 (3.31)	 назива	 се	

конзинстентна	матрица	маса.			
Матрице	крутости	и	маса	елемената	могу	се	одредити	применом	принципа	

суперпозиције,	односно	раздвајањем	просторног	напонског	стања	елемената	на:	
 аксијално	напрезање,	
 савијање	око	осе	z	у	равни	xy,	
 савијање	око	осе	y	у	равни	xz,	и	
 обртање	око	осе	x	(торзија).	
Вектори	 генералисаних	 сила	 и	 вектори	 генералисаних	 померања	 који	

одговарају	дефинисаним	напонским	стањима	гласе:		
	
۴௔் ൌ ሾ ௜ܰ ௞ܰሿ	
۴௦௭் ൌ ሾ ௬ܶ௜ ௭௜ܯ ௬ܶ௞ 	௭௞ሿܯ
۴௦௬் ൌ ሾ ௭ܶ௜ ௬௜ܯ ௭ܶ௞ 	௬௞ሿܯ
۴௧் ൌ ሾܯ௫௜ 	௫௞ሿܯ

	
(3.32)	
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௔்ܙ ൌ ሾݑ௜ 	௞ሿݑ
௦௭்ܙ ൌ ሾݒ௜ ߮௜ ௞ݒ ߮௞ሿ	
௦௬்ܙ ൌ ሾݓ௜ ௜ߠ ௞ݓ 	௞ሿߠ
௧்ܙ ൌ ሾ߰௜ ߰௞ሿ	

	(3.33)	

	
Сада,	веза	између	вектора	генералисаних	сила	۴	и	вектора	генералисаних	

померања	ܙ	може	да	се	прикаже	у	облику:	
	

൞

۴௔
۴௦௭
۴௦௬
۴௧

ൢ ൌ

ۏ
ێ
ێ
ۍ
௔ܓ 0 0 0
0 ௦௭ܓ 0 0
0 0 ௦௬ܓ 0
0 0 0 ے௧ܓ

ۑ
ۑ
ې
൞

௔ܙ
௦௭ܙ
௦௬ܙ
௧ܙ

ൢ	 (3.34)	

	
где	су:	

 ܓ௔	–	матрица	крутости	подужних	осцилација	елемента,	
 ܓ௦௭	–	матрица	крутости	попречних	осцилација	елемента	у	xz	равни,	
 ܓ௦௬	–	матрица	крутости	попречних	осцилација	елемента	у	xy	равни,	и		
 ܓ௧	‐	матрица	крутости	торзионих	осцилација	елемента.					

	
Вектор	 генералисаних	 инерцијалних	 сила	 ۴௜௡	 и	 вектори	 генералисаних	

убрзања	ܙሷ 	који	одговарају	дефинисаним	напонским	стањима	гласе:	
	
۴௔௜௡் ൌ ൣ ௜ܰ

௜௡
௞ܰ
௜௡൧	

۴௦௭௜௡் ൌ ൣ ௬ܶ௜
௜௡ ௭௜ܯ

௜௡
௬ܶ௞
௜௡ ௭௞ܯ

௜௡൧	
۴௦௬௜௡் ൌ ൣ ௭ܶ௜

௜௡ ௬௜ܯ
௜௡

௭ܶ௞
௜௡ ௬௞ܯ

௜௡ ൧	
۴௧௜௡் ൌ ௫௜ܯൣ

௜௡ ௫௞ܯ
௜௡ ൧	

	
	

(3.35)	

	
ሷܙ ௔் ൌ ሾݑሷ ௜ ሷݑ ௞ሿ	
ሷܙ ௦௭் ൌ ሾݒሷ௜ ሷ߮ ௜ ሷ௞ݒ ሷ߮ ௞ሿ	
ሷܙ ௦௬் ൌ ሾݓሷ ௜ ሷ௜ߠ ሷݓ ௞ 	ሷ௞ሿߠ
ሷܙ ௧் ൌ ሾ ሷ߰ ௜ ሷ߰ ௞ሿ	

	
	

(3.36)	

	
Сада,	веза	између	вектора	генералисаних	сила	۴௜௡	и	вектора	генералисаних	

померања	ܙሷ 	може	да	се	прикаже	у	облику:			
	

ە
ۖ
۔

ۖ
۴௔ۓ

௜௡

۴௦௭௜௡

۴௦௬௜௡

۴௧௜௡ۙ
ۖ
ۘ

ۖ
ۗ

ൌ ൦

௔ܕ 0 0 0
0 ௦௭ܕ 0 0
0 0 ௦௬ܕ 0
0 0 0 ௧ܕ

൪൞

ሷܙ ௔
ሷܙ ௦௭
ሷܙ ௦௬
ሷܙ ௧

ൢ	 (3.37)	

	
где	су:	

 ܕ௔	–	матрица	маса	подужних	осцилација	елемента,	
 ܕ௦௭	–	матрица	маса	попречних	осцилација	елемента	у	xz	равни,	
 ܕ௦௬	–	матрица	маса	попречних	осцилација	елемента	у	xy	равни,	и	
 ܕ௧	‐	матрица	маса	торзионих	осцилација	елемента.				
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3.2.3.1		
Интерполационе	функције	коначног	елемента		
	
3.2.3.1.1		
Коначни	елемент	типа	݅݇	

	
Оба	 чвора	 просторног	 гредног	 КЕ	 типа	 ݅݇	 у	 локалном	 координатном	

систему	 имају	 шест	 степени	 слободе	 (аксијално	 померање,	 два	 попречна	
померања	и	три	ротације	око	оса).	Вектор	померања	почетног	݅	и	крајњег	݇	чвора	
݊ െ тог	елемента	у	локалном	координатном	систему	гласи:		

	
ܝ ൌ ሾݑ௜ ௜ݒ ߰௜				௜ݓ ௜ߠ ߮௜ ௞ݑ ௞ݒ ௞ݓ ߰௞ ௞ߠ ߮௞ሿ	 (3.38)	

	
Основне	механичке	карактеристике	݊ െ тог	елемента	су:			
 ߩ௡	–	густина	материјала,	
 ܧ	–	модул	еластичности,	и	
 ܩ	–	модул	клизања,	

док	су	основне	статичке	карактеристике	истог	елемента:	
 ܣ௡	–	површина	пресека,	
 ܫ௭௡	–	аксијални	момент	инерције	пресека	за	главну	осу	z,	
 ܫ௬௡	–	аксијални	момент	инерције	пресека	за	главну	осу	y,	и	
 ܫ௫௡	–	торзиони	момент	инерције	пресека	за	главну	осу	x.	
На	 слици	 3.15	 приказана	 су	 померања	 просторног	 гредног	 КЕ	 типа	݅݇	 у	

локалном	координатном	систему	у	равни	XY.				
	

	
Слика	3.15	Померања	гредног	КЕ	типа	݅݇	у	локалном	координатном	систему		

	
Како	су	померања	чворова	непознате	величине,	то	је	потребно	успоставити	

њихову	 директну	 везу	 са	 величином	 померања	 у	 било	 којој	 тачки	 елемента	
помоћу	интерполационих	функција	[57].						

За	потребу	дефинисања	интерполационих	функција	у	подужном	правцу	и	
равни	XY	на	слици	3.16	је	приказано	произвољно	померање	тачке	на	растојању	ݔ	
од	почетног	чвора	код	КЕ	типа	݅݇.				
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Слика	3.16	Произвољно	померање	тачке	на	растојању	ݔ	од	почетног	чвора		

у	равни	xy	код	КЕ	типа	݅݇		
	
Са	слике	3.16	се	види	да	посматрано	померање	код	КЕ	има	две	компоненте:	
 померање	у	правцу	подужне	осе	КЕ,	и	
 померање	попречно	у	на	осу	КЕ.		
	
За	КЕ	типа	݅݇,	подужно	померање	било	које	тачке	на	КЕ,	на	растојању	ݔ	од	

почетног	чвора,	се	може	представити	у	облику:			
	

ሻݔ௫ሺݓ ൌ ଵܰሺݔሻݑ௜൅ ଻ܰሺݔሻݑ௞	 (3.39)	
	
док	се	њено	попречно	померање	у	равни	xy	може	представити	у	облику:		
	

ሻݔ௬ሺݓ ൌ ଶܰሺݔሻݑ௜൅ ହܰሺݔሻ߮௜ ൅ ଼ܰሺݔሻݑ௞൅ ଵܰଵሺݔሻ߮௞	 (3.40)	
	

Аналогно,	попречно	померање	у	равни	xz	може	се	представити	у	облику:		
	
ሻݔ௭ሺݓ ൌ ଷܰሺݔሻݑ௜൅ ଺ܰሺݔሻ߮௜ ൅ ଽܰሺݔሻݑ௞൅ ଵܰଶሺݔሻ߮௞	 (3.41)	

	
Угаоно	обртање	око	осе	x	може	се	представити	у	облику:	
	
߮௫ሺݔሻ ൌ ସܰሺݔሻ߮௜൅ ଵܰ଴ሺݔሻ߮௞	 (3.42)	

	
За	 КЕ	 типа	 ݅݇	 константног	 попречног	 пресека	 изложен	 аксијалном	

напрезању	 парцијални	 вектор	 интерполационих	 функција,	 садржан	 у	 изразу	
(3.39),	гласи:		

						

௔௫்ۼ ൌ ൤ ଵܰሺݔሻ
଻ܰሺݔሻ

൨ ൌ ൤1 െ ߦ
ߦ ൨ , ߦ ൌ

ݔ
݈
	 (3.43)	

	 	
За	КЕ	типа	݅݇	константног	попречног	пресека	изложен	савијању	у	равни	xy	

парцијални	 вектор	 интерполационих	 функција	 (Хермитеови	 полиноми	 прве	
врсте),	садржан	у	изразу	(3.40),	гласи:		
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௦௬்ۼ ൌ

ۏ
ێ
ێ
ۍ ଶܰሺݔሻ

ହܰሺݔሻ
଼ܰሺݔሻ
ଵܰଵሺݔሻے

ۑ
ۑ
ې
ൌ

ۏ
ێ
ێ
ێ
1ۍ െ ଶߦ3 ൅ ଷߦ2

ݔ െ ଶߦ2݈ ൅ ଷߦ݈

ଶߦ3 െ ଷߦ2

െ݈ߦଶ ൅ ଷߦ݈ ے
ۑ
ۑ
ۑ
ې
, ߦ ൌ

ݔ
݈
	 (3.44)	

	
	 Аналогно,	за	КЕ	типа	݅݇	константног	попречног	пресека	изложен	савијању	

у	 равни	 xz	 парцијални	 вектор	 интерполационих	 функција,	 садржан	 у	 изразу	
(3.41),	гласи:				

						

௦௭்ۼ ൌ

ۏ
ێ
ێ
ۍ ଷܰሺݔሻ

଺ܰሺݔሻ
ଽܰሺݔሻ
ଵܰଶሺݔሻے

ۑ
ۑ
ې
ൌ

ۏ
ێ
ێ
ێ
ۍ 1 െ ଶߦ3 ൅ ଷߦ2

െݔ ൅ ଶߦ2݈ െ ଷߦ݈

ଶߦ3 െ ଷߦ2

ଶߦ݈ െ ଷߦ݈ ے
ۑ
ۑ
ۑ
ې
, ߦ ൌ

ݔ
݈
	 (3.45)	

	
	 Ако	се	за	КЕ	типа	݅݇	константног	попречног	пресека	изложеног	слободној	

торзији	 усвоји	 линеарна	 промена	 угла	 обртања,	 парцијални	 вектор	 линеарних	
интерполационих	функција,	садржан	у	изразу	(3.42),		гласи:					

						

௧்ۼ ൌ ൤ ସܰሺݔሻ
ଵܰ଴ሺݔሻ

൨ ൌ ൤1 െ ߦ
ߦ ൨ , ߦ ൌ

ݔ
݈
	 (3.46)	

		
Коначно,	вектор	интерполационих	функција	гласи:	
	

்ۼ ൌ

ۏ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ۍ ଵܰሺݔሻ 0 0 0

0 ଶܰሺݔሻ 0 0
0 0 ଷܰሺݔሻ 0
0 0 0 ସܰሺݔሻ
0 ହܰሺݔሻ 0 0
0 0 ଺ܰሺݔሻ 0
଻ܰሺݔሻ 0 0 0
0 ଼ܰሺݔሻ 0 0
0 0 ଽܰሺݔሻ 0
0 0 0 ଵܰ଴ሺݔሻ
0 ଵܰଵሺݔሻ 0 0
0 0 ଵܰଶሺݔሻ 0 ے

ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ې

	 (3.47)	

	
односно:		
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்ۼ ൌ

ۏ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ۍ
1 െ ߦ 0 0 0
0 1 െ ଶߦ3 ൅ ଷߦ2 0 0
0 0 1 െ ଶߦ3 ൅ ଷߦ2 0
0 0 0 1 െ ߦ
0 ݔ െ ଶߦ2݈ ൅ ଷߦ݈ 0 0
0 0 െݔ ൅ ଶߦ2݈ െ ଷߦ݈ 0
ߦ 0 0 0
0 ଶߦ3 െ ଷߦ2 0 0
0 0 ଶߦ3 െ ଷߦ2 0
0 0 0 ߦ
0 ଶߦ݈ െ ଷߦ݈ 0 0
0 0 ଶߦ݈ െ ଷߦ݈ 0 ے

ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ې

, ߦ ൌ
ݔ
݈
	 (3.48)	

	
За	 успостављање	 везе	 МКЕ	 и	 Теорије	 еластичности	 [58],	 важан	 је	 први	

извод	функција	 ଵܰ,	 ସܰ,	 ଻ܰ	и	 ଵܰ଴	и	други	извод	функција	 ଶܰ,	 ଷܰ,	 ହܰ,	 ଺ܰ,	 ଼ܰ,	 ଽܰ,	 ଵܰଵ	и	
ଵܰଶ.	У	предметном	истраживању	први	и	други	извод	интерполационих	функција	
није	 потребан.	 На	 пример,	 изводи	 интерполационих	 функција	 се	 користе	 при	
истраживању	помичног	оптерећења	[56].									
	 	
3.2.3.1.2		
Коначни	елемент	типа	݅݃		

	
Чвор	 ݅	 гредног	 КЕ	 типа	 ݅݃	 у	 локалном	 координатном	 систему	 има	 шест	

степени	слободе	(аксијално	померање,	два	попречна	померања	и	три	ротације	око	
одговарајућих	 оса),	 док	 чвор	 ݃	 истог	 типа	 гредног	 КЕ	 у	 истом	 координатном	
систему	 има	 четири	 степена	 слободе	 (аксијално	 померање,	 два	 попречна	
померања	и	ротацију	око	x	осе).	Вектор	померања	почетног	 ݅	и	крајњег	݃	чвора	
݊ െ тог	елемента	у	локалном	координатном	систему	гласи:			

	
ܝ ൌ ௜ݑൣ ௜ݒ ߰௜				௜ݓ ௜ߠ ߮௜ ௚ݑ ௚ݒ ௚ݓ ߮௚൧	 (3.49)	
	
На	 слици	 3.17	 су	 приказана	 померања	 услед	 аксијалног	 напрезања	 и	

свијања	у	равни	xy	гредног	КЕ	типа	݅݃	у	локалном	координатном	систему.			
	

	
Слика	3.17	Померања	гредног	КЕ	типа	݅݃	у	локалном	координатном	систему		
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За	 потребу	 дефинисања	 интерполационих	 функција	 на	 слици	 3.18	 је	
приказано	произвољно	померање	тачке	на	растојању	ݔ	од	почетног	чвора	код	КЕ	
типа	݅݃.						
	

	
	

Слика	3.18	Произвољно	померање	тачке	на	растојању	ݔ	од	почетног	чвора		
у	равни	xy	код	КЕ	типа	݅݃ 

	
За	КЕ	типа	݅݃,	подужно	померање	било	које	тачке	на	КЕ,	на	растојању	ݔ	од	

почетног	чвора,	се	може	представити	у	облику:		
	

ሻݔ௫ሺݓ ൌ ଵܰሺݔሻݑ௜൅ ଻ܰሺݔሻݑ௚	 (3.50)	
	
док	се	њено	попречно	померање	у	равни	xy	може	представити	у	облику:	
	

ሻݔ௬ሺݓ	 ൌ ଶܰሺݔሻݑ௜൅ ହܰሺݔሻ߮௜ ൅ ଼ܰሺݔሻݑ௚	 (3.51)	
	

Аналогно,	попречно	померање	у	равни	xz	може	се	представити	у	облику:		
	
ሻݔ௭ሺݓ ൌ ଷܰሺݔሻݑ௜൅ ଺ܰሺݔሻ߮௜ ൅ ଽܰሺݔሻݑ௚	 (3.52)	

	
Угаоно	обртање	око	осе	x	може	се	представити	у	облику:	
	
߮௫ሺݔሻ ൌ ସܰሺݔሻ߮௜൅ ଵܰ଴ሺݔሻ߮௚	 (3.53)	

	
За	КЕ	типа	݅݃	константног	попречног	пресека	изложен	савијању	у	равни	xy	

парцијални	 вектор	 интерполационих	 функција	 (Хермитеови	 полиноми	 прве	
врсте),	садржан	у	изразу	(3.50),	гласи:			

	

௔௫்ۼ ൌ ൤ ଵܰሺݔሻ
଻ܰሺݔሻ

൨ ൌ ൤1 െ ߦ
ߦ ൨ , ߦ ൌ

ݔ
݈
	 (3.54)	

																																
За	КЕ	типа	݅݃	константног	попречног	пресека	изложен	савијању	у	равни	xy	

парцијални	 вектор	 интерполационих	 функција	 (Хермитеови	 полиноми	 прве	
врсте),	садржан	у	изразу	(3.51),	гласи:				
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௦௬்ۼ ൌ ቎
ଶܰሺݔሻ
ହܰሺݔሻ
଼ܰሺݔሻ

቏ ൌ

ۏ
ێ
ێ
ێ
ێ
ۍ 1 െ

3
2
ଶߦ ൅

1
2
ଷߦ

ݔ െ
3
2
ଶߦ݈ ൅

1
2
ଷߦ݈

3
2
ଶߦ െ

1
2
ଷߦ ے

ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ې

, ߦ ൌ
ݔ
݈
	 (3.55)	

			
Аналогно,	за	КЕ	типа	݅݃	константног	попречног	пресека	изложен	савијању	у	

равни	xz	парцијални	вектор	интерполационих	функција),	садржан	у	изразу	(3.52),	
гласи:			

						

௦௭்ۼ ൌ ቎
ଷܰሺݔሻ
଺ܰሺݔሻ
ଽܰሺݔሻ

቏ ൌ

ۏ
ێ
ێ
ێ
ێ
ۍ 1 െ

3
2
ଶߦ ൅

1
2
ଷߦ

െݔ ൅
3
2
ଶߦ݈ െ

1
2
ଷߦ݈

3
2
ଶߦ െ

1
2
ଷߦ ے

ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ې

, ߦ ൌ
ݔ
݈
	 (3.56)	

	
Ако	 се	 за	 КЕ	 типа	 ݅݃	 константног	 попречног	 пресека	 изложеног	 слободној	

торзији	 усвоји	 линеарна	 промена	 угла	 обртања,	 парцијални	 вектор	 линеарних	
интерполационих	функција,	садржан	у	изразу	(3.53),		гласи:				

						

௧்ۼ ൌ ൤ ସܰሺݔሻ
ଵܰ଴ሺݔሻ

൨ ൌ ൤1 െ ߦ
ߦ ൨ , ߦ ൌ

ݔ
݈
	 (3.57)	

		
Коначно,	вектор	интерполационих	функција	гласи:	
	

்ۼ ൌ

ۏ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ۍ ଵܰሺݔሻ 0 0 0

0 ଶܰሺݔሻ 0 0
0 0 ଷܰሺݔሻ 0
0 0 0 ସܰሺݔሻ
0 ହܰሺݔሻ 0 0
0 0 ଺ܰሺݔሻ 0
଻ܰሺݔሻ 0 0 0
0 ଼ܰሺݔሻ 0 0
0 0 ଽܰሺݔሻ 0
0 0 0 ଵܰ଴ሺݔሻے

ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ې

	 (3.58)	

	
односно:		
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்ۼ ൌ

ۏ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ێ
ۍ
1 െ ߦ 0 0 0
0 1 െ ଶߦ3 ൅ ଷߦ2 0 0
0 0 1 െ ଶߦ3 ൅ ଷߦ2 0
0 0 0 1 െ ߦ
0 ݔ െ ଶߦ2݈ ൅ ଷߦ݈ 0 0
0 0 െݔ ൅ ଶߦ2݈ െ ଷߦ݈ 0
ߦ 0 0 0
0 ଶߦ3 െ ଷߦ2 0 0
0 0 ଶߦ3 െ ଷߦ2 0
0 0 0 ߦ ے

ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ې

, ߦ ൌ
ݔ
݈
	 (3.59)	

	
3.2.3.2		
Матрица	крутости	коначног	елемента	типа	݅݇	
	
	 Матрица	крутости	подужних	осцилација	 гредног	 коначног	 елемента	 типа	
݅݇	у	локалном	координатном	систему,	на	основу	израза	(3.30)	и	(3.43),	гласи:				
	

௔ܓ ൌ ቂ 1 െ1
െ1 1 ቃ

ܣܧ
݈
	 (3.60)	

	
Матрица	крутости	попречних	осцилација	гредног	коначног	елемента	типа	

݅݇	у	xz	равни,	на	основу	израза	(3.30)	и	(3.44),	гласи:								
	

௦௭ܓ ൌ ൦

12 6݈ െ12 6݈
6݈ 4݈ଶ െ6݈ 2݈ଶ
െ12 െ6݈ 12 െ6݈
6݈ 2݈ଶ െ6݈ 4݈ଶ

൪
௭ܫܧ
݈ଷ
	 (3.61)	

	
Матрица	крутости	попречних	осцилација	гредног	коначног	елемента	типа	

݅݇	у	xy	равни,	на	основу	израза	(3.30)	и	(3.45),	гласи:								
	

௦௬ܓ ൌ ൦

12 െ6݈ െ12 െ6݈
െ6݈ 4݈ଶ 6݈ 2݈ଶ
െ12 6݈ 12 6݈
െ6݈ 2݈ଶ 6݈ 4݈ଶ

൪
௬ܫܧ
݈ଷ
	 (3.62)	

	
Матрица	крутости	торзионих	осцилација	гредног	коначног	елемента	типа	

݅݇	у	локалном	координатном	систему,	на	основу	израза	(3.30)	и	(3.46),	гласи:				
	

௧ܓ ൌ ቂ 1 െ1
െ1 1 ቃ

௫ܫܩ
݈
	 (3.63)	

	
	 Матрица	 крутости	 гредног	 елемента	 у	 простору	 се	 формира	 од	
парцијалних	 матрица	 крутости	 	,௔ܓ 	,௦௭ܓ 	௦௬ܓ и	 	,௧ܓ тако	 се	 њихови	 елементи	
распоређују	 на	 одговарајуће	 позиције	 према	 одговарајућем	 редоследу	
генералисаних	померања	и	генералисаних	сила,	(3.64).	
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(3.64)	

	
	 	
	



	
3. Динамичка анализа порталне дизалице велике носивости 73

 

Раде ВАСИЉЕВИЋ | Докторска дисертација 
 

Аналогним	 поступком	 се	 формира	 матрица	 крутости	 елемента	 типа	 ݅݃	 у	
простору	 на	 основу	 дефинисаних	 интерполационих	 функција	 у	 поднаслову	
3.2.3.1.2.	Она	 се	 овде	 неће	 давати	 јер	 у	 разматраним	моделима	 немамо	 коначне	
елементе	типа	݅݃.			
	 Матрица	крутости	простог	штапа	у	локалном	систему	гласи:	
	

ܓ ൌ ቂ 1 െ1
െ1 1 ቃ

ܣܧ
݈
	 (3.65)	

	
Аналогно,	 матрица	 крутости	 еластичног	 ослонца	 односно	 вертикалне	

опруге	у	локалном	систему	гласи:			
	

௢ܓ ൌ ቂ ݇ െ݇
െ݇ ݇ ቃ	 (3.66)	

	
где	је	݇	крутост	еластичног	ослонца.	
	
3.2.3.3		
Матрица	маса	коначног	елемента	типа	݅݇		

	
Матрица	маса	подужних	осцилација	 гредног	коначног	 елемента	типа	 ݅݇	 у	

локалном	координатном	систему,	на	основу	израза	(3.31)	и	(3.54),	гласи:		
	

௔ܕ ൌ ቂ2 1
1 2ቃ

݈ܣߩ
6
	 (3.67)	

	
Матрица	маса	попречних	осцилација	гредног	коначног	елемента	типа	݅݇	у	

xz	равни,	на	основу	израза	(3.31)	и	(3.55),	гласи:							
	

௦௭ܕ ൌ ൦

12 6݈ െ12 6݈
6݈ 4݈ଶ െ6݈ 2݈ଶ
െ12 െ6݈ 12 െ6݈
6݈ 2݈ଶ െ6݈ 4݈ଶ

൪
݈ܣߩ
420

	 (3.68)	

	
Матрица	маса	попречних	осцилација	гредног	коначног	елемента	типа	݅݇	у	

xy	равни,	на	основу	израза	(3.31)	и	(3.56),	гласи:							
	

௦௬ܕ ൌ ൦

12 െ6݈ െ12 െ6݈
െ6݈ 4݈ଶ 6݈ 2݈ଶ
െ12 6݈ 12 6݈
െ6݈ 2݈ଶ 6݈ 4݈ଶ

൪
݈ܣߩ
420

	 (3.69)	

	
Матрица	маса	торзионих	осцилација	гредног	коначног	елемента	типа	݅݇	у	

локалном	координатном	систему,	на	основу	израза	(3.31)	и	(3.57),	гласи:			
	

௧ܕ ൌ ቂ2 1
1 2ቃ

௧݈ܫߩ
6
	 (3.70)	
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	 Конзинстентна	матрица	маса	гредног	елемента	у	простору	се	формира	од	
парцијалних	 матрица	 крутости	 	,௔ܕ 	,௦௭ܕ 	௦௬ܕ и	 	,௧ܕ тако	 се	 њихови	 елементи	
распоређују	 на	 одговарајуће	 позиције	 према	 одговарајућем	 редоследу	
генералисаних	померања	и	генералисаних	сила,	(3.71).													
	

ܕ
ൌ

1ۍێێێێێێێێێێێێۏ
40

0
0

0
0

0
70

0
0

0
0

0
0

15
6

0
0

0
22
݈

0
54

0
0

0
െ
13
݈

0
0

15
6

0
െ
22
݈

0
0

0
54

0
13
݈

0

0
0

0
14
ܫ0
௫

ܣ
0

0
0

0
0

70
ܫ ௫ ܣ

0
0

0
0

െ
22
݈

0
4݈

ଶ
0

0
0

െ
13
݈

0
െ
3݈

ଶ
0

0
22
݈

0
0

0
4݈

ଶ
0

13
݈

0
0

0
െ
3݈

ଶ

70
0

0
0

0
0

14
0

0
0

0
0

0
0

54
0

0
0

13
݈

0
15
6

0
0

0
െ
22
݈

0
0

54
0

െ
13
݈

0
0

0
15
6

0
22
݈

0

0
0

0
70
ܫ ௫ ܣ

0
0

0
0

0
14
ܫ0
௫

ܣ
0

0

0
0

13
݈

0
െ
3݈

ଶ
0

0
0

22
݈

0
4݈

ଶ
0

0
െ
13
݈

0
0

0
െ
3݈

ଶ
0

െ
22
݈

0
0

0
4݈

ଶ
ېۑۑۑۑۑۑۑۑۑۑۑۑے ܣߩ

݈
42
0	

(3.71)	

	
Аналогно	 се	 формира	 конзистентна	 матрица	 маса	 елемента	 типа	 ݅݃	 у	

простору	 на	 основу	 дефинисаних	 интерполационих	 функција	 у	 поднаслову	
3.2.3.1.2.	 Она	 се	 овде	 неће	 приказивати	 јер	 у	 разматраним	 моделима	 немамо	
коначне	елементе	типа	݅݃.	
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3.2.4		
Трансформациона	матрица	
	

Прелазак	 из	 локалног	 у	 глобални	 коордидантни	 систем	 се	 остварује	
помоћу	следеће	трансформационе	матрице:			
	

܂ ൌ ൦

ܜ 0 0 0
0 ܜ 0 0
0 0 ܜ 0
0 0 0 ܜ

൪

ଵଶൈଵଶ

	 (3.72)	

	
где	је	ܜ	матрица	трансформације	вектора.		

Матрица	трансформације	вектора	за	општи	случај	гласи:	
	

ܜ ൌ ൥
cos X, x cos Y, x cos Z, x
cos X, y cos Y, y cos Z, y
cos X, z cos Y, z cos Z, z

൩	 (3.73)	

	
На	слици	3.19	је	приказана	3D	трансформација	координата.	

	

	
Слика	3.19	3D	трансформација	координата 
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Према	слици	3.19	дефинишу	се	дијагонални	чланови	матрице	(3.73):	
		

ߣ ൌ cos X, x ൌ
X௞ െ X௜

݈
	

		

ߤ ൌ cos Y, y ൌ
Y௞ െ Y௜

݈
	

	

ߥ ൌ cos Z, z ൌ
Z௞ െ Z௜

݈
	

(3.74.а)	
	
	

(3.74.б)	
	
	
(3.74.в)	

	
где	су:	

 ሺX௜, Y௜, Z௜ሻ,	ሺX௞, Y௞, Z௞ሻ	–	координате	тачака	݅	и	݇,	
 ݈	–	дужина	штапа	݅݇	(3.75),		

	
݈ ൌ ඥሺX௞ െ X௜ሻଶ ൅ ሺY௞ െ Y௜ሻଶ ൅ ሺZ௞ െ Z௜ሻଶ	 (3.75)	

	
Углови	ߠ௛,	ߠ௩	и	ߠ௟	су	једнаки:	
	

sin ௛ߛ ൌ
ߥ

ଶߣ√ ൅ ଶߥ
	

		

cos ௛ߛ ൌ
ߣ

ଶߣ√ ൅ ଶߥ
	

	
sin ௩ߛ ൌ 		ߤ
	
cos ௩ߛ ൌ ଶߣ√ ൅ 	ଶߥ 		

	
(3.76.a)	

	
	

(3.76.б)	
	
(3.76.в)	
	
(3.76.г)	

	
Врше	се	три	ротације	координатног	система	XYZ	око	три	осе,	слика	3.20,	и	

то:	
1) ротација	координатног	система	XYZ	око	осе	Y	за	угао	ߠ௛	чиме	се	добија	

нови	координатни	систем	Xఊ೓Yఊ೓Zఊ೓,	слика	3.20.а,		
2) ротација	ново	добијене	осе	Zఊ೓	за	угао	ߛ௩	док	се	оса	Xఊ೓	не	поклопи	са	

осом		x,	слике	3.19	и	3.20.б,	и			
3) ротација	око	осе	Xఊೡ	за	угао	ߛ௟	па	се	систем	XYZ	поклапа	са	системом	xyz,	

слике	3.19	и	3.20.в.				
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а)	 б)	

	

	
в)	

Слика	3.20	3D	ротације		
	
За	 сваку	 ротацијију	 редом	 добија	 се	 парцијална	матрица	 трансформације	

вектора:			
	

ఊ೓ܜ ൌ ൥
cos ௛ߛ 0 sin ௛ߛ
0 1 0

െsin ௛ߛ 0 cos ௛ߛ
൩	 (3.77)	

	

ఊೡܜ ൌ ൥
cos ௩ߛ sin ௩ߛ 0
െsin ௩ߛ cos ௩ߛ 0

0 0 1
൩	 (3.78)	

	

ఊ೗ܜ ൌ ൥
1 0 0
0 cos ௟ߛ sin ௟ߛ
0 െsin ௟ߛ cos ௟ߛ

൩	 (3.79)	

	
Матрица	 трансформације	 вектора	 једнака	 је	 производу	 парцијалних	

матрица	вектора:	
	

ܜ ൌ 	ఊ೗ܜఊ೓ܜఊ೓ܜ (3.80)	
	
односно:		
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ܜ ൌ

ۏ
ێ
ێ
ێ
ێ
ۍ

ߣ ߤ ߥ
െߤߣ cos ௟ߛ െ ߥ sin ௟ߛ

ଶߣ√ ൅ ଶߥ
ඥߣଶ ൅ ଶߥ cos ௟ߛ

െߤߥ cos ௟ߛ െ ߣ sin ௟ߛ
ଶߣ√ ൅ ଶߥ

ߤߣ sin ௟ߛ െ ߥ cos ௟ߛ
ଶߣ√ ൅ ଶߥ

െඥߣଶ ൅ ଶߥ sin ௟ߛ
ߤߥ sin ௟ߛ ൅ ߣ cos ௟ߛ

ଶߣ√ ൅ ଶߥ ے
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ې

	 (3.81)	

	
	
3.2.5		
Матрице	крутости	и	маса	КЕ	модела	носеће	конструкције	
	

Динамичка	 анализа	 конструкције	 захтева	 да	 се	 матрице	 крутости	 и	 маса	
елемената	 тансформишу	 из	 локалног	 координатног	 система	 у	 глобални	
координатни	систем.					

Матрица	крутости	КЕ	݊	у	глобалном	координатном	систему	је	једнака:		
	

۹௡ ൌ 	௡܂௡ܓ௡்܂ (3.82)	
	

Mатрица	маса	КЕ	݊	у	глобалном	координатном	систему	је	једнака:				
	

௡ۻ ൌ 	௡܂௡ܕ௡்܂ (3.83)	
	
	 Компоновањем	 матрица	 (3.82)	 добија	 се	 матрица	 крутости	 носеће	
конструкције	типа	H	порталне	дизалице:					
	

ሾ۹௦௧ሿଽ଴ൈଽ଴ ൌ෍ ۹௡

ଵ଼

଴
	 (3.84)	

	
Аналогно,	добија	се	матрица	крутости	еластичних	ослонаца:		
	

ሾ۹௢ሿଵ଺ൈଵ଺ ൌ෍ ۹௡

ସ

଴
	 (3.85)	

	
Матрица	 крутости	 целог	 система	 укључује	 матрицу	 носеће	 конструкције	

типа	H	порталне	дизалице	и	матрицу	крутости	еластичних	ослонаца:				
	

۹ ൌ ሾ۹௦௧ሿଽ଴ൈଽ଴ ൅ ሾ۹௢ሿଵ଺ൈଵ଺ ൌ෍ ۹௡

ଵ଼

଴
൅෍ ۹௡

ସ

଴
	 (3.86)	

	
Да	 би	 се	 извршила	 једначина	 (3.86),	 матрица	 крутости	 еластичних	

ослонаца	 ሾ۹௢ሿଵ଺ൈଵ଺	 се	 додавањем	 нула	 редова	 и	 нула	 колона	 проширирује	 у	
матрицу	димензија	90×90,	осим	за	16	степени	слободе	четири	чвора:					

	

۹ ൌ

ۏ
ێ
ێ
ێ
ێ
ۍ
Kଵ,ଵ ൅ kଵ,ଵ … Kଵ,ଵ଺ ൅ kଵ,ଵ଺ Kଵ,ଵ଻ … Kଵ,ଽ଴

⋮ ⋱ ⋮ ⋮ ⋱ ⋮
Kଵ଺,ଵ ൅ kଵ଺,ଵ … Kଵ଺,ଵ଺ ൅ kଵ଺,ଵ଺ Kଵ଺,ଵ଻ … Kଵ଺,ଽ଴

Kଵ଻,ଵ … Kଵ଻,ଵ଺ Kଵ଻,ଵ଻ … Kଵ଻,ଽ଴
⋮ ⋱ ⋮ ⋮ ⋱ ⋮

Kଽ଴,ଵ … Kଽ଴,ଵ଺ Kଽ଴,ଵ଻ … Kଽ଴,ଽ଴ے
ۑ
ۑ
ۑ
ۑ
ې

	 (3.87)	
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Компоновањем	 матрица	 (3.83)	 добија	 се	 матрица	 маса	 целог	 система	
односно	носеће	конструкције	типа	H	порталне	дизалице:												
	

ۻ ൌ ሾۻ௦௧ሿଽ଴ൈଽ଴ ൌ෍ ௡ۻ

ଵ଼

଴
	 (3.88)	

	
Аналогно,	 компоновањем	 матрица	 (3.82)	 и	 (3.83)	 добијају	 се	 матрице	

крутости	и	маса	целог	система	порталне	дизалице	типа	X:											
	

۹ ൌ ሾ۹௦௧ሿ଻଼ൈ଻଼ ൅ ሾ۹௢ሿଵ଺ൈଵ଺ ൌ෍ ۹௡

ଵ଺

଴
൅෍ ۹௡

ସ

଴
	 (3.89)	

	

ۻ ൌ ሾۻ௦௧ሿ଻଼ൈ଻଼ ൌ෍ ௡ۻ

ଵ଺

଴
	 (3.90)	

	
	
3.2.6		
Једначина	динамичке	равнотеже	
	

Вектор	генералисаних	координата	носеће	конструкције	порталне	дизалице	
је	једнак:				
	

ሼܙሽ ൌ ሼ܃ሽ	 (3.91)	
	
У	овом	делу	рада	портална	дизалица	се	посматра	као	непригушени	систем,	

тако	да	диференцијална	једначина	динамичке	равнотеже	гласи:						
		

ሷ܃ۻ ൅ ܃۹ ൌ 	۾ (3.92)	
	
где	су:	

 ܃ሷ 	–	вектор	убрзања	генералисаних	координата	носеће	конструкције,	
 ܃	–	вектор	померања	генералисаних	координата	носеће	конструкције,	и	
 ۾	–	вектор	спољашњег	оптерећења	чворова	носеће	конструкције.	
Једначина	(3.92)	се	може	декомпоновати	на:	
а) услове	равнотеже	активних	и	инерцијалних	сила	у	правцу	непознатих	
							померања,	и		
б) услове	равнотеже	активних	и	инерцијалних	сила	у	правцу	познатих	
							померања,	

тако	да	добија	облик:					
	

൤
௡௡ۻ ௡௣ۻ
௣௡ۻ ௣௣ۻ

൨ ቊ
ሷ܃ ௡
ሷ܃ ௣
ቋ ൅ ൤

۹௡௡ ۹௡௣
۹௣௡ ۹௣௣

൨ ൜
௡܃
௣܃
ൠ ൌ ൜

௡۾
௣۾
ൠ	 (3.93)	
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3.2.7	
Фреквентни	одзив	
	

У	 специјалном	 случају	 када	 не	 постоји	 спољашње	 оптерећење	 и	 када	 се	
ослонци	не	померају	и	укљештења	не	обрћу	 једначина	 (3.93)	прелази	 једначину	
слободних	осцилација	носеће	конструкције	порталне	дизалице:						
		

ሷ܃௡௡ۻ ௡ ൅ ۹௡௡܃௡ ൌ ૙	 (3.94)	
		
где	су:	

 ۹௡௡	–	матрица	крутусти	система	у	правцу	непознатих	померања,	
 ۻ௡௡	–	матрица	маса	система	у	правцу	непознатих	померања,	
 ܃ሷ ௡	–	вектор	непознатих	убрзања,	и		
 ܃௡	–	вектор	непознатих	померања.	

	 Матрица	крутости	система	носеће	конструкције	типа	H	порталне	дизалице	
у	правцу	непознатих	померања	из	матрице	крутости	система	(3.86)	добија	облик:		
	

۹௡௡ ൌ ሾ۹௦௧ሿ଼ଶൈ଼ଶ ൅ ሾ۹௢ሿଵ଺ൈଵ଺	 (3.95)	
	
Матрица	 маса	 система	 носеће	 конструкције	 типа	 H	 порталне	 дизалице	 у	

правцу	непознатих	померања	из	матрице	маса	система	(3.94)	добија	облик:		
	
௡௡ۻ ൌ ሾۻ௦௧ሿ଼ଶൈ଼ଶ	 (3.96)	

	
	 Аналогно,	 матрица	 крутости	 и	 матрица	 маса	 система	 порталне	 дизалице	
типа	X	у	правцу	непознатих	померања	гласе:	
	

۹௡௡ ൌ ሾ۹௦௧ሿ଻଴ൈ଻଴ ൅ ሾ۹௢ሿଵ଺ൈଵ଺	 (3.97)	
	

௡௡ۻ ൌ ሾۻ௦௧ሿ଻଴ൈ଻଴	 (3.98)	
	
	 Хомогена	 једначина	 (3.94)	 се	 користи	 за	 добијање	 фреквентног	 одзива	
носеће	конструкције	порталне	дизалице.	Њено	решење	се	претпоставља	у	облику:			
	

௡܃ ൌ ௡଴܃ sinሺ߱ݐ ൅ 	ሻߙ (3.99)	
	
где	су:		

 ܃௡଴	–	вектор	амплитуда	непознатих	померања,	
 ߱	‐	кружна	фреквенција	слободних	непригушених	осцилација,	и		
 ߙ	–	фаза.	

	
Заменом	܃௡	и	܃ሷ ௡	у	једначину	(3.94)	добија	се	матрична	једначина:	

	
ሺ۹௡௡ െ ௡௡߱௜ۻ

ଶሻ܃௡଴௜ ൌ 0	 (3.100)	
	

Матрична	 једначина	 (3.100)	 има	 нетривијално	 решење	 само	 ако	 је	
детермината	система	једнака	нули	тако	да	се	поставља	фреквентна	једначина:	
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ห۹௡௡ െ ߱௜
ଶۻ௡௡ห ൌ ૙	 (3.101)	

	
која	представља	алгебарску	једначину	݊ െ тог	реда	по	߱ଶ.	

Решавањем	 фреквентне	 једначине	 добијају	 се	 кружне	 сопствене	
фреквенције	 ߱௜	 	 (݅ ൌ 1…82	 за	 тип	H	 и	 ݅ ൌ 1…70	 за	 тип	 X)	 носеће	 конструкције	
порталне	дизалице.	

Даље,	 на	 основу	 	 кружних	 сопствених	 фреквенција	 се	 добијају	 периоди	
осциловања	преко	израза:		
	

௜ܶ ൌ
ߨ2
߱௜
	 (3.102)	

	
а	на	основу	периода	осциловања	се	добијају	сопствене	фреквенције	преко	израза:		
	

௜݂ ൌ
1
௜ܶ
	 (3.103)	

	
Најнижа	 фреквенција	 система	 представља	 основну	 фреквенцију	 система.	

Она	 и	 још	 неколико	 првих	 следећих	 најнижих	 фреквенција	 су	 најзначајније	 за	
динамичку	анализу	конструкција,	а	самим	тим	и	разматране	порталне	дизалице.			

На	 крају,	 решењем	 једначине	 (3.100)	 се	 одређују	 својствени	 вектори	 	௡଴௜܃
(݅ ൌ 1…82	за	тип	H	и	݅ ൌ 1…70	за	тип	X).			

	
	

3.2.8	
Матрица	пригушења	КЕ	модела	носеће	конструкције	
	

Одговарајућа	матрица	пригушења	линијског	елемента	݊	 је	дефинисана	на	
исти	начин	и	на	основу	истих	интерполационих	функција,	(3.44),	 	као	и	матрице	
крутости	и	масе,	само	што	се	уместо	модула	еластичности	ܧ	односно	густине	ߩ	у	
подинтегралном	изразу	појављује	коефицијент	пригушења	ܿ,	тако	да	иста	гласи:				
	

۱௡ ൌ නܿۼ୘ܸ݀ۼ
௏

	 (3.104)	

	
	 Како	је	структура	ове	матрице	иста	као	и	конзистентних	матрица	крутости	
и	 маса,	 то	 се	 овако	 дефинисана	 матрица	 пригушења	 елемента	 ݊	 назива	
конзистентна	матрица	пригушења.		

Одређивање	 матрице	 пригушења	 је	 компликовано.	 Проблем	 представља	
одређивање	 коефицијента	 пригушења.	 Наиме,	 није	 могуће	 дефинисати	 општи	
израз	 за	 одређивање	 коефицијента	 пригушења	 за	 конструкције	 различитог	
облика	 и	 израђене	 од	 различитог	 материјала.	 Један	 начин	 одређивања	
коефицијента	 пригушења	 је	 експерименталним	 путем	 на	 изведеном	 решењу	
конструкције	у	реалним	условима.	Како	се	проблематика	ове	дисертације	односи	
на	 фазу	 анализе	 носеће	 конструкције	 порталне	 дизалице	 пре	 пројектовања	 и	
израде,	 то	 се	 овај	 начин	 искључује.	 Други	 начин	 одређивања	 коефицијента	
пригушења	је	преко	израде	умањеног	модела.	Са	економског	аспекта	и	овај	начин	
се	искључује.	У	овом	случају	се	прибегава	усвајању	модела	вискозног	пригушења	
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преко	теорије	Рејлија	[48],	тако	да	се	матрица	пригушења	система	односно	носеће	
конструкције	порталне	дизалице	може	представити	у	облику:		

		
۱ ൌ ۻߙ ൅ 	۹ߚ (3.105)	

	
где	су:	

 ۻ	‐	матрица	маса	система,	
 ۹	‐	матрица	крутости	система,	и	
 ߙ, 	.пригушења	фактори	‐	ߚ
У	 домену	 линеарне	 динамичке	 анализе,	 применом	 принципа	 модалне	

анализе	добијају	се	изрази	за	факторе	пригушења	ߙ	i	ߚ:				
	

ߙ ൌ
2߱௜ ௝߱൫ ௝߱ߦ௜ െ ߱௜ߦ௝൯

௝߱
ଶ െ ߱௜

ଶ 	 (3.106)	

	

ߚ ൌ
2൫ ௝߱ߦ௝ െ ߱௜ߦ௜൯

௝߱
ଶ െ ߱௜

ଶ 	 (3.107)	

	
где	су:		

 ߱௜	и	 ௝߱	‐	кружне	фреквенције	осциловања,	и	
 ߦ௜	и	ߦ௝	‐	коефицијенти	релативних	пригушења.	
Конкретно,	 у	 динамичкој	 анализи	 дизалица	 најбитније	 су	 прве	 две	

фреквенције,	тако	да	ће	исте	бити	коришћене	код	процене	фактора	пригушења	
разматране	порталне	дизалице.	У	описаној	процени	фактора	пригушења	могу	се	
увести	две	варијанте	апроксимација,		тако	да	добијамо	два	специјалана	случаја.								

У	 првом	 специјалном	 случају,	 може	 се	 увести	 претпоставка	 да	 су	
коефицијенти	 релативних	 пригушења	 носеће	 конструкције	 за	 контролне	
фреквенције	 ߱௜	и	 ௝߱	 исти,	 односно	 ߦ ൌ ௜ߦ ൌ 	 	,௝ߦ тако	 да	 изрази	 за	 факторе	
пригушења	добијају	први	простији	облик:			
	

ߙ ൌ
2߱௜ ௝߱ߦ
௝߱ ൅ ߱௜

	 (3.108)	

	

ߚ ൌ
ߦ2

௝߱ ൅ ߱௜
	 (3.109)	

	 	
У	 другом	 специјалном	 случају,	 може	 се	 увести	 претпоставка	 да	 је	

пригушење	пропорционално	само	матрици	маса	или	матрици	крутости,	тако	да	
изрази	за	факторе	пригушења	добијају	други	простији	облик:	
	

ߙ ൌ 	௜߱௜ߦ2 (3.110)	
	

ߚ ൌ
௜ߦ2
߱௜

	 (3.111)	

	 	
	 Приказани	 поступак	 процене	 пригушења	 у	 конструкцији	 се	 спроводи	 уз	
поприличну	 апроксимацију	 реалног	 понашања.	 Несигуран	 избор	 коефицијената	
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пригушења	 утиче	 на	 амплитуде	 осцилација,	 односно	 на	 сигурност	 резултата	
динамичке	анализе.							
	 У	референцама	[7	и	13]	коефицијенти	релативних	пригушења	се	разматрају	
у	опсегу	0,5...7	[%].	У	динамичким	анализама	применом	МКЕ	њихова	максимална	
вредност	износи	 7	 [%]	 [59].	 У	 дисертацији	 наведени	извори	 ће	 бити	 подлога	 за	
избор	коефицијената	пригушења.			
	
	
					
3.3	
МОДЕЛИРАЊЕ	МОДЕЛА	ПОРТАЛНЕ	ДИЗАЛИЦЕ	
	
	
	 Формирање	 математичког	 модела	 разматране	 порталне	 дизалице,	 са	
становишта	 динамичког	 одговора	 носеће	 конструкције	 побуђене	 клаћењем	
терета	 и	 кретањем	 портала,	 се	 изводи	 комбинвањем	КЕ	 и	 аналитичког	 метода.	
Другим	речима,	математички	модел	порталне	дизалице	се	добија	комбиновањем	
КЕ	модела	носеће	конструкције	и	динамичког	модела	стреле,	тако	што	се	између	
ова	два	подсистема	успостави	интеракција.		

Интеракција	 између	 носеће	 конструкције	 порталне	 дизалице	 и	 обртне	
стреле	 која	 укључује	 побуду	 представља	 динамичку	 интеракцију.	 Дефинисање	
ове	интеракције	омогућава	разматрање	динамичког	одговора	односно	принудних	
осцилација	носеће	конструкције	побуђене	клаћењем	терета	и	кретањем	портала	
дизалице.			

Сагласно	поднаслову	3.1	на	слици	3.21	је	приказано	свођење	оптерећења	на	
носећу	конструкцију	 (портал)	 разматране	дизалице.	Другим	речима,	 динамички	
моменти	 претурања	 дизалице	 у	 подужном	 и	 бочном	 правцу	 сведени	 су	 на	
одоварајуће	спрегове	динамичких	сила.			

	

	
Слика	3.21	Свођење	динамичких	момената	претурања	на	спрегове		

динамичких	сила		
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Динамички	 момент	 претурања	 у	 подужном	 правцу	 	ௗ௜௡,௣ܯ платформе	
односно	обртног	дела	дизалице	се	своди	на	спрег	динамичких	сила	 ௣ܲሺݐሻ:	

	
ௗ௜௡,௣ܯ ൌ ௣ܲሺݐሻ ∙ 		଴ܪ 		 (3.112)	

	
Динамички	момент	претурања	у	бочном	правцу	ܯௗ௜௡,௕	платформе	односно	

обртног	дела	дизалице	се	своди	на	спрег	динамичких	сила	 ௕ܲሺݐሻ:		
	
ௗ௜௡,௕ܯ ൌ ௕ܲሺݐሻ ∙ 		଴ܪ 		 (3.113)	

	
	
3.3.1		
Моделирање	утицаја	клаћења	терета	на	носећу	конструкцију	
	

На	 слици	 3.22,	 на	 основу	 поднаслова	 3.1	 и	 3.2,	 је	 представљена	
интерактивна	побуда	носеће	конструкције	типа	H	порталне	дизалице	клаћењем	
терета	и	кретањем	портала.				

	

	
Слика	3.22	Интерактивни	утицај	побуде	на	носећу	конструкцију		
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Утицај	 кретања	 портала	 и	 клаћења	 терета	 је	 представљен	 преко	 две	
компоненте:	

 хоризонталне	динамичке	подужне	компоненте	 ௣ܲሺݐሻ,	и	
 хоризонталне	динамичке	бочне	компоненте	 ௕ܲሺݐሻ.				
Динамички	 моменти,	 изрази	 (3.23)	 и	 (3.24),	 су	 редуковани	 на	 спрег	

хоризонталних	 динамичких	 сила	 ௣ܲሺݐሻ	 и	 ௕ܲሺݐሻ	 у	 чворовима	 коначних	 елемената	
горњег	носача	и	централни	чвор	доњег	носача	(рам	типа	H).			

Динамичке	 силе	 ௣ܲሺݐሻ	 и	 4 ൈ ௣ܲሺݐሻ 4⁄ 	 чине	 спрег	 сила	 који	 се	 супроставља	
динамичком	 моменту	 претурања	 у	 подужном	 правцу	ܯௗ௜௡,௣	 платформе	 односно	
обртног	дела	дизалице:	

	
ௗ௜௡,௣ܯ ൌ ௣ܲሺݐሻ ∙ 		଴ܪ 		 (3.114)	
	
Динамичке	 силе	 ௕ܲሺݐሻ	 и	 4 ൈ ௕ܲሺݐሻ 4⁄ 	 чине	 спрег	 сила	 који	 се	 супроставља	

динамичком	 моменту	 претурања	 у	 бочном	 правцу	 	ௗ௜௡,௕ܯ платформе	 односно	
обртног	дела	дизалице:				

	
ௗ௜௡,௕ܯ ൌ ௕ܲሺݐሻ ∙ 		଴ܪ 		 (3.115)	
	
Положај	 ових	 сила	 се	 мења	 окретањем	 стреле.	 Правац	 хоризонталне	

подужне	 компоненте	 ௣ܲሺݐሻ	 се	 увек	 поклапа	 са	 осом	 стреле,	 док	 је	 правац	
хоризонталне	бочне	компоненте	 ௕ܲሺݐሻ	увек	нормалан	на	осу	стреле.		

Вертикална	статичка	сила	 ௠ܲଵ	од	масе	терета	݉ଵ	је	редукована	у	централни	
чвор	 доњег	 носача	 (рам	 типа	 H).	 Вертикална	 статичка	 сила	 ௠ܲଶ	 од	 редуковане	
масе	 стреле	 ݉ଶ	 је,	 такође,	 редукована	 у	 централни	 чвор	 доњег	 носача.	 Укупна	
вертикална	 статичка	 сила	 ௠ܲ	 која	 делује	 у	 централном	 чвору	 доњег	 ослонца	
стреле	једнака		је	збиру	силе	од	масе	терета	и	силе	од	редуковане	масе	стреле:					

	
௠ܲ 	ൌ ௠ܲଵ ൅ ௠ܲଶ				 		 (3.116)	

	
Интерактивни	 утицај	 побуде	 на	 носећу	 конструкцију	 типа	 X	 порталне	

дизалице	 се	 моделира	 аналогно	 као	 што	 је	 показано	 на	 примеру	 порталне	
дизалице	са	носећом	конструкцијом	типа	H.			

У	правцу	непознатих	померања	субвектор	спољашњих	сила	целог	система	
једнак	 је	 субвектору	 спољашњих	 сила	 носеће	 конструкције	 типа	 H	 порталне	
дизалице:				

	
ሻݐ௡ሺ۾ 	ൌ ሼ۾௡ሺݐሻሽ଼ଶൈଵ				 		 (3.117)	

	
Аналогно,	 у	 правцу	 непознатих	 померања	 субвектор	 спољашњих	 сила	

целог	система	порталне	дизалице		типа	X	гласи:		
	
ሻݐ௡ሺ۾ 	ൌ ሼ۾௡ሺݐሻሽ଻଴ൈଵ				 		 (3.118)	

	
Субвектор	спољашњих	динамичких	сила	۾௡ሺݐሻ		порталне	дизалице		типа	H	

се	може	поставити	у	следећем	облику:		
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ሻݐ௡ሺ۾ 	ൌ

ە
ۖ
۔

ۖ
ۓ

ሼ0 0 0 0ሽ, ݅ ൌ 1…4		
ሼ0 0 0 0 0 0ሽ, ݅ ൌ 5…8

൜ ௫ܲሺݐሻ
4

௭ܲሺݐሻ
4

0 0 0 0ൠ , ݅ ൌ 9…12

ሼെ ௫ܲሺݐሻ െ ௭ܲሺݐሻ ௠ܲ 0 0 0ሽ, ݅ ൌ 13
ሼ0 0 0 0 0 0ሽ, ݅ ൌ 14,15

	 (3.119)	

	
где	су:		

	
௫ܲሺݐሻ 	ൌ ௣ܲሺݐሻ ∙ cos ߮ ൅ ௕ܲሺݐሻ ∙ sin߮			 (3.120а)	

	
௭ܲሺݐሻ 	ൌ െ ௣ܲሺݐሻ ∙ sin߮ ൅ ௕ܲሺݐሻ ∙ cos ߮			 (3.120б)	

	
Аналогно,	 субвектор	 спољашњих	 сила	 		ሻݐ௡ሺ۾ порталне	 дизалице	 	 типа	 X	

гласи:	
	

ሻݐ௡ሺ۾ 	ൌ

ە
ۖ
۔

ۖ
ۓ

ሼ0 0 0 0ሽ, ݅ ൌ 1…4		
ሼ0 0 0 0 0 0ሽ, ݅ ൌ 5…8

൜ ௫ܲሺݐሻ
4

௭ܲሺݐሻ
4

0 0 0 0ൠ , ݅ ൌ 9…12

ሼെ ௫ܲሺݐሻ െ ௭ܲሺݐሻ ௠ܲ 0 0 0ሽ, ݅ ൌ 13

	 (3.121)	

	
	
3.3.2		
Математички	модел	порталне	дизалице	
	 	

На	слици	3.23	 је	приказан	математички	модел	порталне	дизалице	типа	H.	
Овај	 математички	 модел	 порталне	 дизалице	 је	 формиран	 на	 основу	 претходно	
формираних	и	анализираних	модела	носеће	конструкције	типа	H	и	опште	обртне	
стреле.							
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Слика	3.23	Математички	модел	порталне	дизалице	

	
Модел	 порталне	 дизалице	 према	 моделу	 помичне	 силе	 укључује	 само	

степене	слободе	дефинисане	носећом	конструкцијом	дизалице,	тако	да	је	вектор	
генералисаних	координата	остаје	као	у	(3.91),	односно:		

	
ሼܙሽ ൌ ሼ܃ሽ	 (3.122)	

	 	
Сагласно	 формираном	 математичком	 моделу	 порталне	 дизалице,	

диферецијална	једначина	динамичке	равнотеже,	односно	принудних	пригушених	
осцилација	носеће	конструкције	гласи:	

	
ሷ܃ۻ ൅ ሶ܃۱ ൅ ܃۹ ൌ 	ሻݐሺ۾ (3.123)	
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За	 формирани	 математички	 модел	 порталне	 дизалице	 може	 се	 одредити	
динамички	одговор	носеће	конструкције	побуђене	клаћењем	терета	и	кретањем	
портала.	 Другачије	 речено,	 могу	 се	 одредити	 динамичке	 величине	 тј.	
генералисана	померања,	брзине	и	убрзања	носеће	конструкције.	

Карактеристични	 чворови	 модела	 носеће	 конструкције	 за	 добијање	
динамичког	 одговора	 структуре	 на	 побуду	 су	 чворови	 на	 месту	 еластичних	
ослонаца	односно	вертикалних	опруга(места	контакта	точкова	са	шином).		
	 Како	једначина	динамичке	равнотеже	(3.123)	представља	диференцијалну	
једначину	 другог	 реда	 са	 променљивим	 коефицијентима,	 то	 је	 њено	 решавање	
сложено.	 Из	 тог	 разлога	 овде	 се	 даје	 кратак	 поступак	 решавања	 једначине	
динамичке	равнотеже	у	5	корака.			

Корак	1: Одређивање	матрица	крутости	и	инерције	۹	и	ۻ	KE	модела	носеће	
конструкције	 разматране	 порталне	 дизалице,	 на	 основу	 теорије	
изложене	у	поднаслову	3.2.3.		

Корак	2: Одређивање	 фреквентног	 одзива	 односно	 сопствених	
фреквенција	носеће	конструкције	разматране	порталне	дизалице,	
на	основу	фреквентне	једначине	(3.101).	Затим		се	врши	издвајање	
прве	две	најниже	кружне	фреквенције	߱ଵ	и	߱ଶ.			

Корак	3: Одређивање	 матрице	 пригушења	 модела	 носеће	 конструкције	 ۱,	
са	 претходном	 претпоставком	 коефицијента	 пригушења	 	ߦ и	
проценом	фактора	пригушења	ߙ	и	ߚ.		

Корак	4: Дељење	 укупног	 временског	 домена	 ߬	 на	 	݌ корака	 тако	 да	 се	
добије	одговарајући	временски	интервал	∆ݐ.			

Корак	5: Решавање	 једначиине	 (3.123)	 за	 сваки	 временски	 корак	 	,ݎ где	 	ݎ
узима	вредности	од	0	до		݌ ൅ 1.	Користи	се	Њумаркова	метода,	која	
припада	 групи	 нумеричких	 метода.	 Конкретно,	 користи	 се	
посебан	случај	Њумаркове	методе	„метод	просечног	убрзања“.				

		
	
	
	
	



 
4. Верификација добијених теоријских вредности применом софтверске симулације 89

 

Раде ВАСИЉЕВИЋ | Докторска дисертација 
 

	
	
	
	
	

4		
ВЕРИФИКАЦИЈА	ДОБИЈЕНИХ	ТЕОРИЈСКИХ	
ВРЕДНОСТИ	ПРИМЕНОМ	СОФТВЕРСКЕ	
СИМУЛАЦИЈЕ	
	
	
	
	 За	 верификацију	 математичких	 модела	 носеће	 конструкције	 са	 коначно‐
елементним	 приступом	 односно	 одговарајућих	 теоријских	 резултата	 (нпр.	
фреквенција	осциловања)	добијених	аналитичко‐нумеричким	путем	искоришћен	
је	програмски	пакет	SAP2000®	14	[60].	У	овом	програмском	пакету	су	формирани	
коначно‐елементни	 модели	 носеће	 конструкције	 (портала)	 порталне	 дизалице.	
Модели	су	формирани	за	два	типа	носеће	конструкције,	то:			

 тип	H,	и	
 тип	X.		
Подлоге	 за	 опште	 дефинисање	 ових	 модела	 налазе	 се	 у	 претходним	

поглављима	(пре	свега	у	трећем	поглављу).						
	 Општи	приказ	оба	модела	је	дат	у	поднасловима	у	наставку,	на	сликама	4.1	
и	 4.2.	 Цела	 носећа	 конструкција	 (портал)	 је	 моделирана	 линијским	 коначним	
елементи	типа	греде.	

Ноге	 портала	 су	 подељене	 на	 6	 коначних	 елемената.	 Прстен	 портала	 је	
моделиран	са	12	коначних	елемената.	Коси	стубови	портала	су	моделирани	са	по	
4	 коначна	 елемента.	 	 Рам	 H	 је	 моделиран	 са	 18	 коначних	 елемената.	 Рам	 X	 је	
моделиран	са	16	коначних	елемената.	Програмски	пакет	SAP2000®	 је	за	потребе	
динамичке	 анализе	 	 аутоматски	 у	 чворовима	 генерисао	 концентрисане	 масе	 од	
сваког	коначног	елемента.		
	 Ослонци	 портала	 су	 моделирани	 као	 LinearLink	 елементи	 [60]	 који	 се	
понаша	као	опруга	у	правцу	подужне	осе	елемента.	
	 Конкретно,	 тачна	 геометрија	 носеће	 конструкције	 биће	 дефинисана	 у	
следећем	 (петом)	 поглављу	 односно	 у	 нумеричком	 примеру.	 Такође,	 у	 истом	
поглављу	биће	спроведена	симулација	формираних	модела.					

У	 програму	 SAP2000®,	 за	 добијање	 фреквенција	 и	 главних	 облика	
осциловања		користи	се	наредба	Analysis‐Modal	[60].									
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4.1	
КОНАЧНО‐ЕЛЕМЕНТНИ	МОДЕЛ	НОСЕЋЕ	КОНСТРУКЦИЈЕ	ТИПА	H		
	
	

На	 слици	 4.1	 приказан	 је	 коначно‐елементни	 модел	 носеће	 конструкције	
типа	H.		
	

	
Слика	4.1	Коначно‐елементни	модел	носеће	конструкције	типа	H	
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4.2	
КОНАЧНО‐ЕЛЕМЕНТНИ	МОДЕЛ	НОСЕЋЕ	КОНСТРУКЦИЈЕ	ТИПА	X		
	
	

На	 слици	 4.2	 приказан	 је	 коначно‐елементни	 модел	 носеће	 конструкције	
типа	X.	
	

	
Слика	4.2	Коначно‐елементни	модел	носеће	конструкције	типа	X	
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5		
РЕЗУЛТАТИ	ИСТРАЖИВАЊА	
	
	
	
5.1	
ПОЛАЗНЕ	ПОДЛОГЕ	И	ПОДАЦИ	
	 	
	
	 За	одређивање	одговора	формираних	модела	порталних	дизалица	користе	
се	 оригинални	 програми	 (кодови)	 написани	 у	 програмском	 пакету	 Wolfram	
Mathematica®	7,	[53]	и	[54],	и	то:			

 RV‐DynBoom,		
 RV‐DynPortal_H,	и		
 RV‐DynPortal_X.					
У	 поглављу	 3	формирани	 су	 општи	 динамички	модели	 портално‐обртних	

дизалица	типа	H	и	X.	У	наставку	се	за	ова	два	модела	користе	скраћени	називи,	и	
то	модел	H	 и	модел	X.	 У	 овом	поднаслову	овим	моделима	 се	додељују	називна	
носивост	݉ொ,	маса	стреле	݉௦,	главне	мере	портално‐обртне	дизалице	и	статичке	
карактеристике	портала	[2,	3,	4,	61].							

Техничке	карактеристике	порталних	дизалица	типа		H	и	X	износе:		
 Називна	носивост,			݉ொ ൌ 10	ሾtሿ	
 Брзина	дизалице,	ݒௗ ൌ 0,6	ሾm/ݏሿ	
 Маса	стреле,	݉௦ ൌ 9200	ሾkgሿ	
 Дужина	стреле,	ܮ௦ ൌ 30	ሾmሿ	
 Димензије	основе	портала,	ܮ ൈ ܤ ൌ 6 ൈ 6	ሾmሿ	
 Висина	ногу	портала,	ܪ ൌ 6	ሾmሿ		
 Пречник	кружног	прстена	портала,	ܦ ൌ 4,243	ሾmሿ	
 Растојање	између	ослонаца	обртне	стреле,	ܪ଴ ൌ 3,675	ሾmሿ	
 Растојање	зглоба	стреле	од	осе	стуба,	ݎ ൌ 1	ሾmሿ	
Материјал‐челик	 носеће	 конструкције	 (портала)	 формираних	 модела	

порталних	дизалица	има	следеће	основне	механичке	карактеристике:				
 густина,	ߩ ൌ 7850	ሾkg mଷ⁄ ሿ,	и	
 модул	еластичности,	ܧ ൌ 2,1 ∙ 10ଵଵ	ሾN mmଷ⁄ ሿ.	
Усваја	се	да	убрзање	земљине	теже	износи	݃ ൌ 9,81	ሾm/sଶሿ.	
У	 табели	 5.1	 су	 дате	 димензије	 попречних	 пресека	 за	 формиране	 моделе	

носеће	 конструкције	 (портала)	 порталних	 дизалица	 са	 конзистентним	масама	 у	
поднаслову	3.2.				
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Табела	5.1	Димензије	попречних	пресека	елемената	портала	типа	H	и	X	
n	 1...4	 5...8	 9...12	 13...18	(16)	

Hn		[mm]	
i	 530	 524	 1030	 530	
k	 1030	 524	 530	 530	

Hn1		[mm]	
i	 500	 500	 1000	 500	
k	 1000	 500	 500	 500	

Bn		[mm]	
i	 550	 550	 550	 550	
k	 550	 550	 550	 550	

Bn1		[mm]	
i	 500	 500	 500	 500	
k	 500	 500	 500	 500	

δ1		[mm]	
i	 10	 12	 10	 10	
k	 10	 12	 10	 10	

δ2		[mm]	
i	 15	 12	 15	 15	
k	 15	 12	 15	 15	

	

	
У	табелама	5.2	и	5.3	су	дати	подаци	за	формиране	моделе	портала	(носеће	

конструкције)	порталних	дизалица	са	конзистентним	масама	у	поднаслову	3.2.	
	
Табела	5.2	Карактеристике	усвојеног	модела	порталне	дизалице	H		

	
Модел	H	
݉ொ ൌ 10	ሾtሿ	

	

݊	 1...4	 5...8	 9...12	 13...18	

݈௡	ሾmሿ	 6	 4,243	 3	 3	

	ሾmଶሿ	௡ܣ 31500×10‐6	 31500×10‐6	 26500×10‐6	 25200×10‐6	
	10‐3	ሾmସሿ 3,117×	௬௡ܫ 3,117×10‐3	 1,303×10‐3	 1,115×10‐3	
	ሾmସሿ 1,391×10‐3	௭௡ܫ 1,391×10‐3	 1,066×10‐3	 1,119×10‐3	

	ሾmସሿ	௫௡ܫ 2,776×10‐3	 2,776×10‐3	 1,630×10‐3	 1,611×10‐3	
	

Табела	5.3	Карактеристике	усвојеног	модела	порталне	дизалице	X	

	
Модел	X	
݉ொ ൌ 10	ሾtሿ	

	

݊	 1...4	 5...8	 9...12	 13...16	

݈௡	ሾmሿ	 6	 4,243	 3	 4,243	

	ሾmଶሿ	௡ܣ 31500×10‐6	 31500×10‐6	 26500×10‐6	 25200×10‐6	
	ሾmସሿ	௬௡ܫ 3,117×	10‐3	 3,117×10‐3	 1,303×10‐3	 1,115×10‐3	

	ሾmସሿ	௭௡ܫ 1,391×10‐3	 1,391×10‐3	 1,066×10‐3	 1,119×10‐3	

	ሾmସሿ	௫௡ܫ 2,776×10‐3	 2,776×10‐3	 1,630×10‐3	 1,611×10‐3	
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Иницијална	 крутост	 еластичних	 ослонца	 (вертикалних	 опруга)	 код	 оба	
модела	износи	݇ ൌ 10଻	ሾN m⁄ ሿ.	

Сагласно	 дефинисаним	 корацима	 у	 решавању	 динамичке	 једначине	
равнотеже	 и	 одређеном	 фреквентном	 одговору	 носеће	 конструкције,	 у	 оквиру	
одређивања	динамичког	одговора	прво	се	врши	избор	коефицијената	пригушења	
носеће	 конструкције.	 	 	 	 Према	 радовима	 [7]	 и	 [13],	 препоручене	 вредности	
коефицијента	 пригушења	 заварених	 конструкција	 се	 крећу	 у	 границцама	
ߦ ൌ ଵߦ ൌ ଶߦ ൌ 0,5…7	ሾ%ሿ.	 У	 овом	 раду	 иницијални	модели	 обухватају	 пригушење	
материјала	 и	 аеродинамичко	 пригушење,	 преко	 коефицијента	 пригушења	 који	
износи	ߦ ൌ 0,005.	Додатно	се	разматра	још	случај	са	максималним	пригушењем	у	
носећој	конструкцији,	у	ком	коефицијент	пригушења	ߦ ൌ 0,07.			

Затим,	на	основу	дијаграма	брзине	кретања	портала	са	слике	3.1	а	сагласно	
са	 одговарајућом	 дужином	 пута	 портала,	 брзином	 и	 убрзањем/успорењем	
портала,	формиран	 је	конкретан	дијаграм	брзине	кретања	портала	на	слици	5.1.	
Другим	речима,	дефинисана	је	побуда.	Приказани	дијаграм	ݒ െ 	дефинисану	има	ݐ
номиналну	брзину	дизалице	од	0,6	ሾm/sሿ	и	убрзање/успорење	од	0,2	ሾm/sଶሿ,	што	
представља	 максималне	 перформансе	 изведених	 решења	 порталних	 дизалица.	
Такође,	на	приказаном	дијаграму	дефинисана	је	и	екстремна	брзина	дизалице	од	
1	ሾm/sሿ,	што	представља	перформансу	порталне	дизалице	у	будућности.						

Посматра	се	праволинијско	кретање	дизалице	односно	портала	од	тачке	до	
тачке.	Сагласно	томе,	познати	су	почетни	услови	када	се	портал	у	тренутку	ݐ଴ ൌ 0	
налази	у	почетној	тачки:							

଴ݐ ൌ ଴ݔ	:0 ൌ 0, ଴ሶݔ ൌ 0, ଴ሷݔ ൌ 0	
	

	
Слика	5.1		Временски	дијаграм	брзине	кретања	портала		

	 		
	 Динамичка	 оптерећења	 ௣ܲሺݐሻ	 и	 ௕ܲሺݐሻ	 посматрају	 се	 као	 скуп	 дискретних	
врености	 ௣ܲ௜ ൌ ௣ܲሺݐሻ	 и	 ௕ܲ௜ ൌ ௕ܲሺݐሻ,	 где	 ݅	 узима	 вредности	 од	 0	 до	 	.݌ 	 Временски	
интервал	 алгоритма	 за	 решавање	 динамичке	 једначине	 равнотеже	 узима	
вредности	 ݐ∆ ൌ 0,01	ሾsሿ.	 Укупни	 временски	 домен	 ߬ ൌ 8	ሾsሿ	 дели	 се	 на	 ݌ ൌ 80	
корака,	тако	да	се	добија	временски	интервал	∆ݐ ൌ 0,01	ሾsሿ.								

У	наставку,	за	постављене	моделе	у	поглављу	3,	је	извршена:		
 Анализа	динамичког	одговора	модела	стреле;	
 Анализа	динамичког	одговора	модела	H;	
 Анализа	динамичког	одговора	модела	X.		
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5.2	
АНАЛИЗА	ДИНАМИЧКОГ	ОДГОВОРА	МОДЕЛА	СТРЕЛЕ	
	

	
Прво	 је	 извршена	 анализа	 динамичког	 одговора	 обртне	 стреле	 порталне	

дизалице,	 са	 карактеристикама	 датим	 у	 поднаслову	 5.1.	 Стрела	 је	 иста	 код	 оба	
типа	порталне	дизалице.	Користи	се	код	RV‐DynBoom.				

	
		

5.2.1		
Фреквентни	одзив		
	

Кружна	фреквенција	осциловања	терета	за	полазне	податке	дефинисане	у	
поднаслову	5.1	и	дужину	ужетног	система	ܮ௨ 	ൌ 1ሾmሿ	износи	߱௧ ൌ 3,14	ሾsିଵሿ.					

У	 табели	 5.4	 приказане	 су	 кружне	 фреквенције	 осциловања	 терета	 у	
зависности	 од	 дужине	 ужетног	 система.	 Табела	 5.4	 показује	 да	 се	 повећањем	
дужине	ужетног	система	смањује	кружна	фреквенција	осциловања	терета.		
	

Табела	5.4	Кружне	фреквенције	осциловања	терета	
Дужина	
ужетног	
система,		
	ሾmሿ	௨ܮ

Кружна	
фреквенција,	
	߱௧	ሾsିଵሿ	

1	 3,14	
3	 1,81	
5	 1,40	
7	 1,18	
9	 1,04	

	
	
5.2.2		
Осциловање	терета			
	

Промена	 угла	 осциловања	 терета	 у	 подужном	 правцу	 	ߠ за	 брзину	
ௗଵݒ ൌ 0,6	ሾm s⁄ ሿ,	на	основу	израза	(3.15),	приказана	је	на	слици	5.2.								
	

	
Слика	5.2		Промена	угла	осциловања	терета	у	подужном	правцу			
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	 Промена	 угла	 осциловања	 терета	 у	 бочном	 правцу	 ߰	 је	 потпуно	 иста	
промени	угла	осциловања	терета	у	подужном	правцу	ߠ.		
	
5.2.2.1		
Утицај	брзине	и	убрзања	портала	
	
	 Утицај	брзине	и	убрзања	покретног	портала	се	сагледава	кроз	разматрање	
осциловања	терета	услед	имплементације	профила	брзине	кретања	дизалице	ݒௗଶ,	
која	 представља	 екстремну	 перформансу	 порталне	 дизалице.	 На	 слици	 5.3,	 на	
основу	израза	 (3.15),	приказан	 је	угао	осциловања	терета	у	подужном	правцу	за	
различите	брзине	кретања	дизалице	односно	портала.				
	

	
Слика	5.3		Угао	осциловања	терета	у	подужном	правцу	за		

различите	брзине	кретања	портала			
	

Слика	5.3	показује	да	се	са	повећањем	брзине	кретања	портала	повећава	и	
отклон	терета.	Другим	речима,	амплитуде	осциловања	су	веће	при	већој	брзини	
кретања	дизалице	 	.(ௗଶݒ) 	 Највећи	отклон	 за	 	ௗଶݒ износи	0,1345	ሾradሿ	 и	 већи	 је	 од	
вредности	0,0815	ሾradሿ	добијене	за	ݒௗଵ.		

	
5.2.2.2		
Утицај	дужине	ужетног	система		

	
Утицај	 дужине	 ужетног	 система	 се	 сагледава	 кроз	 упоредно	 разматрање	

осциловања	 терета	 за	 две	 различите	 дужине	 ужетног	 система	 ௨ܮ ൌ 1	ሾmሿ	 и	
௨ܮ ൌ 5	ሾmሿ.	 Ова	 величина	има	 утицај	 на	 промену	 периода	 осциловања.	На	 слици	
5.4,	 на	 основу	 израза	 (3.15),	 приказан	 је	 угао	 осциловања	 терета	 у	 подужном	
правцу	за	две	различите	дужине	ужетног	система.					

Слика	 5.4	 показује	 да	 се	 угао	 осциловања	 терета	 смањује	 са	 повећањем	
дужине	ужетног	система.	Такође,	долази	до	повећавања	периода	осциловања.	
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Слика	5.4		Угао	осциловања	терета	у	подужном	правцу	за		

различите	дужине	ужетног	система	
		
	
5.2.3		
Динамички	моменти	
	

Промена	 динамичког	 момента	 савијања	 услед	 осциловања	 терета	 у	
подужном	правцу	ߠ,	на	основу	израза	(3.20),	приказана	је	на	слици	5.5.			
	

	
Слика	5.5		Промена	динамичког	момента	савијања	услед		

осциловања	терета	у	подужном	правцу		
	

Промена	динамичког	момента	савијања	услед	осциловања	терета	у	бочном	
правцу	߰,	на	основу	израза	(3.21)	и	(3.22),	приказана	је	на	сликама	5.6	и	5.7.		
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Слика	5.6		Промена	динамичког	момента	савијања	услед		

осциловања	терета	у	бочном	правцу	–	b1				
	

	
Слика	5.7		Промена	динамичког	момента	савијања	услед		

осциловања	терета	у	бочном	правцу	–	b2		
			

Промена	 динамичког	 момента	 савијања	 у	 подужном	 правцу	 	,ߠ на	 основу	
израза	(3.23),	приказана	је	на	слици	5.8.				
	

	
Слика	5.8		Промена	динамичког	момента	савијања	у	подужном	правцу	

	
Промена	 динамичког	 момента	 савијања	 у	 бочном	 правцу	߰,	 на	 основу	

израза	(3.24),	приказана	је	на	слици	5.9.		
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Слика	5.9		Промена	динамичког	момента	савијања	у	бочном	правцу	

	
5.2.3.1		
Утицај	брзине	и	убрзања	портала	
	

Утицај	брзине	и	убрзања	покретног	портала	се	сагледава	кроз	разматрање	
динамичких	 оптерећења	 услед	 имплементације	 профила	 брзине	 кретања	
дизалице	 	,ௗଶݒ која	 представља	 екстремну	 перформансу	 кретања	 дизалице.	 На	
сликама	 5.10...5.12,	 на	 основу	 израза	 (3.20),	 (3.21)	 и	 (3.22),	 приказани	 су	
разматрани	динамички	моменти	савијања	за	различите	брзине	кретања	портала.	
Ове	слике	показују	да	се	динамички	моменти	савијања	повећавају	са	повећањем	
брзине	кретања	портала.			

	

	
Слика	5.10		Промена	динамичког	момента	савијања,	за	различите	брзине	кретања,	

услед	осциловања	терета	у	подужном	правцу		
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Слика	5.11		Промена	динамичког	момента	савијања,	за	различите	брзине	кретања,	

услед	осциловања	терета	у	бочном	правцу	‐		ܾଵ		
	

	
Слика	5.12		Промена	динамичког	момента	савијања,	за	различите	брзине	кретања,	

услед	осциловања	терета	у	бочном	правцу	‐		ܾଶ		
	
5.2.3.2		
Утицај	дужине	ужетног	система	

	
На	 сликама	 5.13,	 5.14	 и	 5.15,	 на	 основу	 израза	 (3.20),	 (3.21)	 и	 (3.22),	

приказани	су	динамички	моменти	савијања	услед	осциловања	терета	у	подужном	
и	бочном	правцу	за	две	различите	дужине	ужетног	система.	Ове	слике	показују	да	
се	 прва	 два	 динамичка	 момента	 савијања	 повећавају	 са	 повећањем	 дужине	
ужетног	система,	док	се	трећи	смањује.	
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Слика	5.13		Промена	динамичког	момента	савијања,	за	различите	дужине	ужетног	

система,	услед	осциловања	терета	у	подужном	правцу	
	

	
Слика	5.14		Промена	динамичког	момента	савијања,	за	различите	дужине	ужетног	

система,	услед	осциловања	терета	у	бочном	правцу	‐		ܾଵ		
	

	
Слика	5.15		Промена	динамичког	момента	савијања,	за	различите	дужине	ужетног	

система,	услед	осциловања	терета	у	бочном	правцу	‐		ܾଶ		
	

У	 истраживањима	 која	 следе	 користиће	 се	 да	 је	 дужина	 ужетног	 система	
једнака	1	[m].					
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5.3	
АНАЛИЗА	ДИНАМИЧКОГ	ОДГОВОРА	МОДЕЛА	H	
	
	

Анализа	динамичког	одговора	модела	H	је	обухватила:	
 модалну	анализу,	и	
 динамичка	померања.	

Користи	се	код	RV‐DynPortal_H.	
	

	
5.3.1		
Модална	анализа		
	

Према	 моделу	 H	 са	 конзистентним	 масама,	 слика	 3.7,	 карактеристика	
дефинисаних	 у	 табели	 5.1	 и	 5.2,	 извршена	 је	 анализа	 фреквентног	 одзива	 ове	
порталне	дизалице	тако	што	је	решена	фреквентна	једначина	(3.101).									
	 Другим	 речима,	 одређене	 су	 сопствене	 фреквенције	 модела	 носеће	
конструкције	 порталне	 дизалице.	 У	 табели	 5.4	 је	 дато	 првих	 6	 сопствених	
фреквенција	и	периода	осциловања.					
	
Табела	5.4	Сопствене	фреквенције	и	периоди	осциловања	модела	

݅	 1	 2	 3	 4	 5	 6	

߱௜	ሾsିଵሿ 16,63	 18,78	 36,82	 49,34	 79,81	 110,38	

௜ܶ	ሾsሿ 0,3777	 0,3346	 0,17065	 0,1273	 0,0787	 0,0569	

௜݂	ሾHzሿ	 2,65	 2,99	 5,86	 7,85	 12,70	 17,57	
	

За	 конструкцију	 су	 најопаснија	 резонантна	 стања	 у	 прва	 два‐три	 главна	
облика	 осциловања,	 јер	 су	 тада	 амплитуде	 највеће	 и	 брзо	 доводе	 до	 лома	
конструкције	[55].	С	обзиром	да	је	императив	носећих	конструкција	транспортних,	
грађевинских	и	рударских	машина	мала	маса,	односно	њихова	виткост,	уобичајено	
је	да	прва‐најнижа	(основна)	фреквенција	осциловања	буде	у	опсегу	од	0,5. . .3,5	ሾHzሿ	
[55].	Како	прва	фреквенција	осциловања	модела	H	износи	2,65	ሾHzሿ,	то	значи	да	се	
она	налази	у	дефинисаном	опсегу.				

Верификација	 валидности	 математичког	 модела	 (модела	 са	 коначно‐
елементним	приступом)	 носеће	 конструкције	 (портала)	 је	 потврђена	КЕ	моделом	
носеће	конструкције	формираним	у	софтверу	SAP2000®	[60].					

На	 	 слици	 	 5.16	 	 приказано	 	 је	 	 првих	 	 шест	 облика	 осциловања	 носеће	
конструкције	порталне	дизалице.				

Поређењем	вредности	фреквенција	добијених	преко	математичког	модела	
са	 коначно‐елементним	 приступом	 и	 чистим	 нумеричким	 путем	 (FEM	 софтвер	
SAP2000®),	 уочава	 се	 одлично	 поклапање	 резултата	 прве	 две	 фреквенције	 са	
релативним	 одступањима	 ߂ ൌ ሺ0,38; 	0,66ሻ	ሾ%ሿ.	 И	 остале	 фреквенције	 се	 добро	
поклапају.	 Тако	 нпр.	 за	 следеће	 4	 фреквенције	 релативно	 одступање	 износи	 до	
2,50	ሾ%ሿ,	што	је	за	просторни	модел	врло	добро.			
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а)	први	‐	основни,	 ଵ݂ ൌ 2,65	ሾHzሿ	 б)	други,	 ଶ݂ ൌ 3,01	ሾHzሿ	

	

	

	

	
в)	трећи,	 ଷ݂ ൌ 5,84	ሾHzሿ	 г)	четврти,	 ସ݂ ൌ 7,85	ሾHzሿ	

	

	

	

	

д)	пети,	 ହ݂ ൌ 12,77	ሾHzሿ	 ђ)	шести,	 ଺݂ ൌ 18,02	ሾHzሿ	
Слика	5.16		Облици	осциловања	
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5.3.2	
Динамичка	померања	
	 	

За	одређивање	динамичких	померања	модела	H	разматра	се	случај	када	се	
дизалица	 креће	 номиналном	 брзином	 	.ௗଵݒ Једначина	 (3.123)	 за	 истраживање	
динамичког	 понашања	 портално‐обртне	 дизалице	 решена	 је	 путем	 директног,	
корак	 по	 корак,	 интеграционог	 метода.	 У	 програму	 Mathematica®	 написан	 је	
оригинални	модул	на	бази	Њумаркове	интеграционе	методе	[48,	53,	54].	Изабран	
је	 временски	 интервал	 интеграције	 од	 Δt=0,01.	 Динамички	 одговор	 портала	 на	
побуду,	 је	 пре	 свега,	 садржан	 у	 динамичком	 померању	 еластичних	 ослонаца	
модела	 за	 различите	 положаје	 стреле	 у	 односу	 на	 правац	 кретања	 дизалице.	
Добијена	 су	 динамичка	 померања	 за	 све	 степене	 слободе	 модела,	 али	 су	
презентована	само	најбитнија	померања	за	испитивање	динамичке	стабилности	
разматране	 дизалице.	 Другим	 речима,	 издвајају	 се	 чворови	 1...4	 као	
карактеристична	 места	 на	 порталу,	 преко	 чијих	 одговора	 на	 побуду	 ће	 бити	
извршена	анализа	резултата	модела	H.					
	 	
5.3.2.1	
Модел	не	укључује	пригушење	у	носећој	конструкцији		

															
У	 случају	 када	 модел	 не	 укључује	 пригушење	 у	 носећој	 конструкцији	 у	

једначини	(3.123)	матрица	ܥ	је	једнака	0.	Издвојена	су	померања	чворова	1...4.	На	
сликама	 од	 5.17	 до	 5.21	 приказана	 је	 упоредна	 промена	 динамичких	 померања	
чворова	 1…4	 за	 карактеристичне	 положаје	 стреле	 у	 односу	 на	 праволинијско	
кретање	портала	(߮ ൌ 0	ሾ°ሿ, ߮ ൌ 45	ሾ°ሿ, ߮ ൌ 90	ሾ°ሿ, ߮ ൌ 135	ሾ°ሿ, ߮ ൌ 180	ሾ°ሿ).			

		

	
Слика	5.17		Динамичка	померања	чворова	1...4	за	φ=0	[°]		
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Слика	5.18		Динамичка	померања	чворова	1...4	за	߮ ൌ 45	ሾ°ሿ	

		

	
Слика	5.19		Динамичка	померања	чворова	1...4	за	߮ ൌ 90	ሾ°ሿ		

	

	
Слика	5.20		Динамичка	померања	чворова	1...4	за	߮ ൌ 135	ሾ°ሿ		
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Слика	5.21	Динамичка	померања	чворова	1...4	за	߮ ൌ 180	ሾ°ሿ		

	
Како	 је	 носећа	 конструкција	 симетрична,	 са	 једне	 стране,	 и	 како	 је	

динамички	момент	савијања	много	већи	у	подужном	у	односу	на	бочни	правац,	са	
друге	 стране,	 то	 се	 динамичка	 померања	 чворова	 1	 и	 2	 односно	 3	 и	 4	 за	 угао	
стреле	0	ሾ°ሿ	и	180	ሾ°ሿ	готово	поклапају.	За	угао	стреле	0	ሾ°ሿ	померања	чворова	1	и	2	
су	 позитивна,	 док	 су	 за	 угао	 стреле	 180	ሾ°ሿ	 померања	 чворова	 3	 и	 4	 позитивна.	
Аналогно,	 померања	чворова	1	 и	3	 односно	2	 и	4	 за	 угао	 стреле	90	ሾ°ሿ	 се	 готово	
поклапају.	 Померања	 чворова	 1	 и	 3	 су	 позитивна.	 Значи,	 горња	 подструктура	
портала	односно	H	рам	је	мало	осетљив	на	динамички	момент	савијања	у	бочном	
правцу.						

За	 угао	 стреле	 45[°]	 издваја	 се	 померање	 чвора	 1,	 јер	 је	 позитивно.	
Аналогно,	за	угао	135	ሾ°ሿ	издваја	се	позитивно	померање	чвора	3.		

На	 основу	 анализе	 померања	 еластичних	 ослонаца,	 слике	 5.17...5.21,	
показано	 је	 да	 највеће	 позитивно	 померање	 има	 еластични	 ослонац	 ‐	 чвор	1	 за	
вредност	 угла	 обртања	 стреле	 ߮ ൌ 45	ሾ°ሿ.	 Добијено	 је	 максимално	 динамичко	
померање	критичног	еластичног	ослонца	од	78,929	ሾmmሿ.	У	овом	случају	у	пракси	
најчешће	долази	до	одизања	ноге	портално‐обртне	дизалице.						

Значи,	 носећа	 конструкција	 разматране	 порталне	 дизалице	 је	 највише	
осетљива	 за	 положај	 стреле	 ߮ ൌ 45	ሾ°ሿ.	 У	 складу	 са	 тим,	 овај	 положај	 је	
најмеродавнији	за	описивање	динамичког	стања	носеће	конструкције.			

Сагласно,	 укљученим	 параметрима	 у	 математички	 модел	 разматране	
носеће	 конструкције	 порталне	 дизалице,	 добијена	 је	 очекивана	 вредност	
максималног	динамичког	померања.		
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5.3.2.2	
Модел	укључује	пригушење	у	носећој	конструкцији	
	
5.3.2.2.1	
Основни	модел	пригушења	
	

Основни	 модел	 укључује	 пригушење	 у	 носећој	 конструкцији	 дизалице	 са	
коефицијентом	пригушења	ߦଵ ൌ ଶߦ ൌ 0,005.		

Издвојена	су	померања	чворова	1...4,	као	карактеристична	места	на	порталу	
дизалице.	Упоредном	анализом	динамичких	померања	чворова	1…4	за	различите	
положаје	стреле	у	односу	на	праволинијско	кретање	портала	(߮ ൌ 0	ሾ°ሿ,		߮ ൌ 45	ሾ°ሿ,		
߮ ൌ 90	ሾ°ሿ,	 	 ߮ ൌ 135	ሾ°ሿ,	 ߮ ൌ 180	ሾ°ሿ)	 утврђено	 је	 да	 је	 критични	 положај	 стреле	
߮ ൌ 45ሾ°ሿ.	За	овај	положај	стреле	еластични	ослонац	1	има	позитивно	померање,	
које	је	веће	од	позитивних	померња	еластичних	ослонаца	за	све	остале	положаје	
стреле.						
	 Сагласно	 реченом,	 издвојена	 су	 померања	 чворова	 1…4.	 На	 слици	 5.22	
приказана	је	упоредна	промена	динамичких	померања	чворова	1…4	за	критични	
положај	стреле	у	односу	на	праволинијско	кретање	портала	(߮ ൌ 	45		ሾ°ሿ).				
	

	
Слика	5.22		Промена	динамичког	померања	чворова	1...4	за	߮ ൌ 45	ሾ°ሿ		

	
Ради	 бољег	 сагледавања	 карактера	 померања,	 на	 сликама	 од	 5.23	 до	 5.27	

приказане	 су	 појединачно	 промене	 динамичких	 померања	 чворова	 1…4	 за	
дефинисани	критични	положај	стреле	(߮ ൌ 	45	ሾ°ሿ).		
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Слика	5.23		Промена	динамичког	померања	чвора	1	за	߮ ൌ 45	ሾ°ሿ		

	

	
Слика	5.24	Промена	динамичког	померања	чвора	2	за	߮ ൌ 45	ሾ°ሿ		

	

	
Слика	5.25		Промена	динамичког	померања	чвора	3	за	߮ ൌ 45	ሾ°ሿ		
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Слика	5.26		Промена	динамичког	померања	чвора	4	за	߮ ൌ 45	ሾ°ሿ		

	
Закључује	 се	 да	 криве	 промена	 прзентованих	 померања	 имају	 облик	

графика	 експоненцијалне	 функције.	 На	 основу	 анализе	 померања	 еластичних	
ослонаца	за	критични	положај	стреле,	слике	5.23...5.26,	евидентно	је	да	позитивно	
померање	 има	 само	 еластични	 ослонац	 ‐	 чвор	 1.	 Добијено	 је	 да	 максимално	
померање	чвора	1	износи	37,771	ሾmmሿ.	У	овом	случају	у	пракси	најчешће	долази	
до	 одизања	 ноге	 портално‐обртне	 дизалице.	 Максимално	 померање	 чвора	 1	
основног	 модела,	 који	 укључује	 пригушење	 у	 носећој	 конструкцији	 са	
коефицијентом	 пригушења	 од	 ߦ ൌ 0,005,	 је	 за	 52,146	ሾ%ሿ	 мање	 у	 односу	 на	
непригушене	осцилације.									

					
5.3.2.2.2	
Утицај	пригушења	
	

Додатно	 се	 разматра	 случај	 са	 максимално	 могућим	 коефицијентом	
пригушења	у	структури	ߦଵ ൌ ଶߦ ൌ 0,07.			

На	слици	5.27	приказано	 је	упоредно	померање	чвора	1	за	основни	модел	
пригушења	 ଵߦ) ൌ ଶߦ ൌ 0,005)	 и	 модел	 са	 максимално	 могућим	 пригушењем	 у	
носећој	конструкцији	(ߦଵ ൌ ଶߦ ൌ 0,07).		
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Слика	5.27	Упоредна	промена	динамичког	померања	чвора	1	за	߮ ൌ 45	ሾ°ሿ	

основног	модела	пригушења	и	модела	са	максимално	могућим	пригушењем	у	
носећој	конструкцији	

		
	 Дијаграмски	резултати	са	слике	5.27	показују	да	се	укључењем	пригушења	
у	 носећу	 конструкцију	 знатно	 смањују	 амплитуде	 померања.	 Максимално	
померање	чвора	1	за	основни	модел	пригушења	износи	37,771	ሾmmሿ,	док	за	модел	
са	 максималним	 коефицијентом	 пригушења	 износи	 37,597	ሾmmሿ.	 Повећањем	
коефицијента	 пригушења	 од	 минамалне	 вредности	 ߦ) ൌ 0,005)	 до	 максималне	
вредности	 ߦ) ൌ 0,07)	 максимално	 померање	 чвора	 1	 се	 мало	 смањује,	 и	 то	 за	
0,461	ሾ%ሿ.	 Према	 слици	 5.27,	 дијаграм	 померања	 са	 повећањем	 коефицијента	
пригушења	поприма	много	блажи	облик	експоненцијалне	функције.																
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5.4	
АНАЛИЗА	ДИНАМИЧКОГ	ОДГОВОРА	МОДЕЛА	X	
	
	

Анализа	динамичког	одговора	модела	X	је	обухватила:	
 модалну	анализу,	и	
 динамичка	померања.	

Користи	се	код	RV‐DynPortal_X.	
	
	
5.4.1		
Модална	анализа	
		

Према	 моделу	 са	 конзистентним	 масама,	 слика	 3.8,	 карактеристика	
дефинисаних	 у	 табели	 5.1	 и	 5.3,	 извршена	 је	 анализа	 фреквентног	 одзива	
порталне	дизалице	тако	што	је	решена	фреквентна	једначина	(3.101).							
	 Другачије	 речено,	 одређене	 су	 сопствене	 фреквенције	 модела	 носеће	
конструкције	 порталне	 дизалице.	 У	 табели	 5.5	 је	 дато	 првих	 6	 сопствених	
фреквенција	и	периода	осциловања.					
	
Табела	5.5	Сопствене	фреквенције	и	периоди	осциловања	

݅	 1	 2	 3	 4	 5	 6	

߱௜	ሾsିଵሿ 17,09	 18,32	 33,03	 49,73	 85,86	 100,81	

௜ܶ	ሾsሿ 0,3677	 0,3429	 0,1902	 0,1263	 0,0732	 0,0623	

௜݂	ሾHzሿ	 2,72	 2,92	 5,26	 7,92	 13,66	 16,04	
	

Како	прва	фреквенција	осциловања	модела	X	износи	2,72	ሾHzሿ,	то	значи	да	
се	она	налази	у	опсегу	од		0,5. . .3,5	ሾHzሿ,	дефинисаном	у	[55].		

Верификација	валидности	математичког	модела	(модела	са	конзистентним	
масама)	 портала	 је	 потврђена	 КЕ	 моделом	 портала	 формираним	 у	 програмском	
пакету	SAP2000®	[60].					

На	 слици	 5.28	 приказано	 је	 првих	 шест	 облика	 осциловања	 носеће	
конструкције	порталне	дизалице.	

Поређењем	вредности	фреквенција	добијених	преко	математичког	модела	
са	 коначно‐елементним	 приступом	 и	 чистим	 нумеричким	 путем	 (FEM	 софтвер	
SAP2000®),	 уочава	 се	 одлично	 поклапање	 резултата	 прве	 две	 фреквенције	 са	
релативним	 одступањима	 ߂ ൌ ሺ0,37; 	0,68ሻ	ሾ%ሿ.	 И	 остале	 фреквенције	 се	 добро	
поклапају.	 Тако	 нпр.	 за	 следеће	 4	 фреквенције	 релативно	 одступање	 износи	 до	
2,08	ሾ%ሿ,	што	је	за	просторни	модел	врло	добро.			
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а)	први	‐	основни,	 ଵ݂ ൌ 2,73	ሾHzሿ	 б)	други,	 ଶ݂ ൌ 2,94	ሾHzሿ	

	

	

	

	
в)	трећи,	 ଷ݂ ൌ 5,23	ሾHzሿ	 г)	четврти,	 ସ݂ ൌ 7,91	ሾHzሿ	

	

	

	

	
д)	пети,	 ହ݂ ൌ 13,75	ሾHzሿ	 ђ)	шести,	 ଺݂ ൌ 16,38	ሾHzሿ	

Слика	5.28		Облици	осциловања	
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5.4.2	
Динамичка	померања	
	

Динамичка	померања	модела	X	се	одређују	и	разматрају	аналогно	као	код	
модела	 H.	 Једначина	 динамичке	 равнотеже	 (3.123)	 решена	 је	 путем	 директног,	
корак	 по	 корак,	 интеграционог	 метода.	 У	 програму	 Mathematica®	 написан	 је	
оригинални	модул	на	бази	Њумаркове	интеграционе	методе,	[48,	53,	54].	Изабран	
је	 временски	 интервал	 интеграције	 од	 Δt=0,01.	 Код	 одређивања	 динамичког	
одговора	портала	на	побуду,	акценат	 је	дат	на	динамичка	померања	еластичних	
ослонаца	 модела	 за	 различите	 положаје	 стреле	 у	 односу	 на	 правац	 кретања	
дизалице.	Добијена	су	динамичка	померања	еластичних	ослонаца,	која	су	битна	за	
испитивање	динамичке	стабилности	разматране	дизалице.							
	
5.4.2.1	
Модел	не	укључује	пригушење	у	носећој	конструкцији		
	

У	случају	када	модел	не	укључује	пригушење	у	порталу	у	једначини	(3.123)	
матрица	ܥ	је	једнака	0.	На	сликама	од	5.29	до	5.33	приказана	је	упоредна	промена	
динамичких	померања	чворова	1…4	за	карактеристичне	положаје	стреле	у	односу	
на	 праволинијско	 кретање	 портала	 (߮ ൌ 0	ሾ°ሿ, ߮ ൌ 45	ሾ°ሿ, ߮ ൌ 90	ሾ°ሿ, ߮ ൌ
135	ሾ°ሿ, ߮ ൌ 180	ሾ°ሿ).					

		

	
Слика	5.29		Динамичка	померања	чворова	1...4	за	φ=0	ሾ°ሿ		
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Слика	5.30		Динамичка	померања	чворова	1...4	за	φ=45	ሾ°ሿ		

	

	
Слика	5.31		Динамичка	померања	чворова	1...4	за	߮ ൌ 90	ሾ°ሿ		

	

	
Слика	5.32		Динамичка	померања	чворова	1...4	за	߮ ൌ 135	ሾ°ሿ		
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Слика	5.33		Динамичка	померања	чворова	1...4	за	߮ ൌ 180	ሾ°ሿ		

	
За	 разлику	 од	 модела	 H,	 код	 модела	 X	 услед	 слабије	 крутости	

хоризонаталног	рама	горње	подструктуре	динамички	момент	савијања	у	бочном	
правцу	 има	 већи	 утицај	 на	 вертикална	 померања	 еластичних	 ослонаца	 носеће	
конструкције,	 тако	да	динамичка	померања	чворова	1	 и	2	 односно	3	 и	4	 за	 угао	
стреле	0	ሾ°ሿ	и	180	ሾ°ሿ	нису	блиска	поклапању.	Аналогно	као	код	модела	H,	за	угао	
стреле	 0	 [°]	 померања	 чворова	1	 и	2	 су	 позитивна,	 док	 су	 за	 угао	 стреле	 180	ሾ°ሿ	
померања	 чворова	 3	 и	 4	 позитивна.	 Аналогно	 углу	 стреле	 од	 0	ሾ°ሿ	 и	 180	ሾ°ሿ,	
померања	чворова	1	и	3	односно	2	и	4	за	угао	стреле	90	ሾ°ሿ	нису	блиска	поклапању.	
Померања	 чворова	 1	 и	 3	 су	 позитивна.	 Значи,	 горња	 подструктура	 портала	
односно	X	рам	је	у	односу	на	H	рам	више	осетљив	на	динамички	момент	савијања	
у	бочном	правцу.									

За	 угао	 стреле	 45	ሾ°ሿ	издваја	 се	 померање	 чвора	 1,	 јер	 је	 позитивно.	
Аналогно,	за	угао	135	ሾ°ሿ	издваја	се	позитивно	померање	чвора	3.				

На	 основу	 анализе	 померања	 еластичних	 ослонаца,	 слике	 5.29...5.33,	
показано	 је	 да	 највеће	 позитивно	 померање	 има	 еластични	 ослонац	 ‐	 чвор	1	 за	
вредност	 угла	 обртања	 стреле	 ߮ ൌ 45	ሾ°ሿ.	 Добијено	 је	 максимално	 динамичко	
померање	критичног	еластичног	ослонца	од	81,167	ሾmmሿ.	У	овом	случају	у	пракси	
најчешће	долази	до	одизања	ноге	портално‐обртне	дизалице.					

Значи,	 носећа	 конструкција	 разматране	 порталне	 дизалице	 је	 највише	
осетљива	за	положај	стреле	45	ሾ°ሿ.	У	складу	са	тим,	овај	положај	је	најмеродавнији	
за	описивање	динамичког	стања	носеће	конструкције.		

Сагласно,	 укљученим	 параметрима	 у	 математички	 модел	 разматране	
носеће	 конструкције	 порталне	 дизалице,	 добијена	 је	 очекивана	 вредност	
максималног	динамичког	померања.		

Поређењем	модела	H	 и	 модела	 X	 закључује	 се	 да	модел	H	 има	мало	 већу	
стабилност	против	превртања.					
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5.4.2.2	
Модел	укључује	пригушење	у	носећој	конструкцији	
	
5.4.2.2.1	
Основни	модел пригушења	
	

Основни	 модел	 укључује	 пригушење	 у	 носећој	 конструкцији	 дизалице	 са	
коефицијентом	пригушења	ߦଵ ൌ ଶߦ ൌ 0,005.		

Упоредном	 анализом	 динамичких	 померања	 чворова	 1…4	 за	 различите	
положаје	стреле	у	односу	на	праволинијско	кретање	портала	(߮ ൌ 0	ሾ°ሿ,		߮ ൌ 45	ሾ°ሿ,		
߮ ൌ 90	ሾ°ሿ,	 ߮ ൌ 135	ሾ°ሿ,	 ߮ ൌ 180	ሾ°ሿ)	 утврђено	 је	 да	 је	 критични	 положај	 стреле	
߮ ൌ 45ሾ°ሿ.	За	овај	положај	стреле	чвор	1	има	позитивно	померање,	које	је	веће	од	
позитивних	померња	еластичних	ослонаца	1...4	за	све	остале	положаје	стреле.									
	 На	 слици	 5.34	 приказана	 је	 упоредна	 промена	 динамичких	 померања	
чворова	 1…4	 за	 критични	 положај	 стреле	 у	 односу	 на	 праволинијско	 кретање	
портала	(߮ ൌ 	45	ሾ°ሿ).	
	

	
Слика	5.34		Промена	динамичког	померања	чворова	1...4	за	߮ ൌ 45	ሾ°ሿ		

	
На	сликама	од	5.35	до	5.38	приказане	су	појединачно	промене	динамичких	

померања	чворова	1…4	за	дефинисани	критични	положај	стреле	(߮ ൌ 	45	ሾ°ሿ).	
	

	
Слика	5.35		Промена	динамичког	померања	чвора	1	за	߮ ൌ 45	ሾ°ሿ		
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Слика	5.36		Промена	динамичког	померања	чвора	2	за	߮ ൌ 45	ሾ°ሿ		

	

	
Слика	5.37		Промена	динамичког	померања	чвора	3	за	߮ ൌ 45	ሾ°ሿ		

	

	
Слика	5.38		Промена	динамичког	померања	чвора	4	за	߮ ൌ 45	ሾ°ሿ		

	
На	 основу	 анализе	 померања	 еластичних	 ослонаца	 за	 критични	 положај	

стреле,	слике	5.35...5.38,	показано	је	да	позитивно	померање	има	само	еластични	
ослонац	 ‐	 чвор	 1.	 Максимално	 померање	 чвора	 1	 износи	 37,780	ሾmmሿ.	 У	 овом	
случају	 у	 пракси	 најчешће	 долази	 до	 одизања	 ноге	 портално‐обртне	 дизалице.	
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Максимално	 померање	 чвора	 1	 основног	 модела	 са	 укљученим	 пригушењем	 у	
носећој	конструкцији	(ߦ ൌ 0,005)	 је	за	53,454	ሾ%ሿ	мање	у	односу	на	непригушене	
осцилације.											
	
5.4.2.2.2	
Утицај	пригушења	

	
Аналогно	 као	 код	 модела	 H,	 додатно	 се	 разматра	 случај	 са	 максимално	

могућим	коефицијентом	пригушења	у	структури	ߦଵ ൌ ଶߦ ൌ 0,07.		
На	слици	5.39	приказано	 је	упоредно	померање	чвора	1	за	основни	модел	

пригушења	 ଵߦ) ൌ ଶߦ ൌ 0,005)	 и	 модел	 са	 максимално	 могућим	 пригушењем	 у	
носећој	конструкцији	(ߦଵ ൌ ଶߦ ൌ 0,07).			
	

	
Слика	5.39	Упоредна	промена	динамичког	померања	чвора	1	за	߮ ൌ 45	ሾ°ሿ	

основног	модела	пригушења	и	модела	са	максимално	могућим	пригушењем	у	
носећој	конструкцији	

	
Аналогно	 као	 код	 модела	 H,	 резултати	 са	 слике	 5.39	 показују	 да	 се	

укључењем	 пригушења	 у	 портал	 знатно	 смањују	 амплитуде	 померања.	
Максимално	померање	чвора	1	за	основни	модел	пригушења	износи	37,780	ሾmmሿ,	
док	 за	 модел	 са	 максималним	 коефицијентом	 пригушења	 износи	 37,605	ሾmmሿ.	
Повећањем	 коефицијента	 пригушења	 од	 минамалне	 вредности	 ߦ) ൌ 0,005)	 до	
максималне	вредности	(ߦ ൌ 0,07)	максимално	померање	чвора	1	се	мало	смањује,	
и	 то	 за	 0,463	ሾ%ሿ.	 Аналогно	 као	 код	 модела	 H,	 према	 слици	 5.39,	 дијаграм	
померања	 са	 повећањем	 коефицијента	 пригушења	 поприма	много	 блажи	 облик	
експоненцијалне	функције.	

Сагласно	 добијеним	 резултатима,	 ако	 се	 осцилације	 разматрају	 без	
пригушења	 то	 доводи	 до	 сигурнијих	 конструкција	 са	 аспекта	 напона	 и	
деформација	 зато	 што	 динамички	 одговори	 на	 побуду	 имају	 веће	 амплитуде	
осциловања	око	статичких	вредности.	Данас,	савремена	истраживања	машинских	
елемената	 и	 носећих	 конструкција	 са	 аспекта	 поузданости	 су	 усмерена	 на	
смањење	 подручја	 сигурности,	 што	 омогућује	 пројектовање	 рационалних	
структура	и	елемената	[62].																									
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6		
ЗАКЉУЧАК	
	
	
	
	 У	 докторској	 дисертацији	 обрађени	 су	 проблеми	 везани	 за	 утицајне	
параметре	 на	 динамичко	 понашање	 носеће	 конструкције	 порталних	 дизалица	
великих	носивости.	У	ужем	смислу,	разматране	су	порталне	дизалице	два	типа	H	и	
X.	 Са	 аспекта	 истраживања	 динамичког	 понашања,	 портална	 дизалица	 је	
посматрана	 као	 систем	 који	 се	 састоји	 из	 два	 основна	 подсистема,	 и	 то	 обртне	
стреле	и	портала	(носеће		конструкције).		
	 У	 литератури	 из	 области	 динамике	 конструкција	 осцилације	 носећих	
конструкција	 порталних	 дизалица,	 нису	 довољно	 описане.	 Број	 радова	 из	
динамике	 порталних	 дизалица	 је	 релативно	 мали.	 Већим	 делом	 радови	 се	 баве	
проблематиком	 управљања.	 Неки	 типови	 ових	 дизалица	 нису	 масовно	
заступљени	 и	 не	 производе	 се	 серијски,	 већ	 искључиво	 по	 спецификацији	
наручиоца.	 Пошто	 се	 код	 раније	 изведених	 решења	 порталних	 дизалица	 није	
довољно	изучавала	динамика	и	оптимизација	конструкције,	то	постоји	простор	за	
смањивање	масе	и	оптимизацију	попречног	пресека	конструкције.	Сагласно	овим	
чињеницама,	 главне	 активности	 код	 истраживања	 динамичког	 понашања	
порталне	дизалице	у	овој	дисретацији	биле	су:		

 Одређивање	закона	осциловања	терета	у	подужном	и	бочном	правцу;	
 Модална	анализа	носеће	конструкције	(портала);	
 Одређивање	динамичког	одговора	носеће	конструкције	на	побуду.		

	 Пре	 него	 што	 се	 приступило	 истраживању	 динамичког	 понашања	
конкретних	 типова	 порталних	 дизалица,	 постављене	 су	 одговарајуће	 подлоге.	
Прво	 су	 дата	 уводна	 разматрања	 о	 проблематици	 порталних	 дизалица.	
Дефинисана	је	намена	порталних	дизалица,	техничке		карактеристике	које	утичу	
на	ефикасност	њиховог	рада	и	њихове	главне	конструкционе	мере.	Илустрован	је	
један	могући	предлог	класификације	порталних	дизалица.	Затим,	дата	су	уводна	
разматрања	о	проблематици	динамике	порталних	дизалица.	Дат	је	свеобухватан	
преглед	 релевантних	 истраживања	 из	 области	 динамике	 порталних	 и	 сличних	
дизалица.	 На	 крају	 су	 дате	 концепције	 конструкционих	 решења	 носеће	
конструкције	и	дефинисане	њихове	карактеристике.													
	 На	 почетку	 истраживања	 порталних	 дизалица	 типа	 H	 i	 X	 дефинисана	 је	
побуда	 услед	 кретања	 порталне	 дизалице	 и	 клаћења	 терета.	 Усвојено	 је	 да	 се	
дизалица	 креће	 према	 трапезном	 профилу	 брзина	 кретања.	 За	 овај	 случај	
презентовани	 су	 кинематички	 дијаграми	 брзине,	 убрзања	 и	 пута	 кретања	
дизалице,	слика	3.1.	Основа	за	дефинисање	побуде	је	дијаграм	убрзања/успорења	
кретања	порталне	дизалице.			 					



 
6. Закључак 120 

 

Раде ВАСИЉЕВИЋ | Докторска дисертација 
 

	 Сагласно	 савременој	 и	 релевантној	 литератури,	 у	 дисертацији	 је	 усвојен	
комбиновани	 приступ	 за	 формирање	 динамичких	 модела	 конструкција.	 Даље,	
користећи	 усвојени	 приступ	 развијен	 је	 конкрентан	 комбиновани	 приступ	 за	
формирање	динамичких	модела	портално‐обртних	дизалица.	Развијени	приступ	
је	 детаљно	 дефинисан	 и	 објашњен.	 Развијени	 комбиновани	 приступ	 реално	
разматра	 сложену	 конструкцију	 портално‐обртне	 дизалице,	 тако	 да	 исти	 има	
значајне	 предности	 у	 односу	 на	 приступ	 свођења	 сложене	 конструкције	 на	
једноставне	моделе.			
	 Развијени	приступ	комбинује	аналитички	и	коначно‐елементни	приступ.	У	
првом	 кораку,	 принципи	 аналитичке	 механике	 су	 искоришћени	 за	 моделирање	
обртне	стреле,	 	док	је	у	другом	кораку,	коначно‐елементни	приступ	искоришћен	
за	 моделирање	 два	 конструкциона	 типа	 (H	 и	 X)	 носеће	 конструкције	 порталне	
дизалице.	 Усвојено	 је	 да	 оба	 типа	 порталних	 дизалица,	 H	 и	 X,	 имају	 исти	
конструкциони	тип	обртне	стреле.	Динамички	модел	обртне	стреле	представља	
надградњу	 постојећих	 савремених	 модела	 стрела.	 Овај	 динамички	 модел	 је	
омогућио	добијање	закона	осциловања	терета	у	простору	односно	у	подужном	и	
бочном	 правцу.	 Ови	 закони	 осциловања	 терета	 представљају	 Хевисајдове	
(степенасте)	 функције	 са	 линеарним	 полиномом.	 Дефинисана	 је	 динамичка	
интеракција	 између	 обртне	 стреле	 и	 носеће	 конструкције	 оба	 конструкциона	
типа	 (H	 и	 X).	 У	 великој	 мери	 постоји	 аналологија	 у	 дефинисању	 поменуте	
динамичке	интеракције	код	оба	модела.	Сагласно	коначно‐елементном	приступу	
и	 дефинисаној	 интеракцији	 формирана	 су	 два	 коначно‐елементна	 модела	
порталних	дизалица	типа	H	и	X.	Како	је	установљено	да	места	контакта	точкова	
портала	 дизалице	 и	 шина	 железничке	 пруге	 престављају	 најрелевантније	
идентификоване	 делове	 дизалице	 за	 анализу	 њеног	 динамичког	 понашања	
односно	 динамичке	 стабилности,	 то	 су	 ова	 места	 моделирана	 као	 еластични	
ослонци	 односно	 четири	 еквивалентне	 вертикалне	 опруге.	 У	 том	 смислу	 у	
дисертацији	 је	 стављен	 акценат	 на	 одређивање	 динамичких	 одговора	
елеастичних	 ослонаца	 на	 побуду.	 Ови	 модели	 представљају	 оригиналне	
динамичке	моделе	разматраних	типова	порталних	дизалица.					
	 Свођењем	 динамичких	 оптерећења	 на	 оба	 модела	 носеће	 конструкције	
преко	динамичке	интеракције	постављене	су	диференцијалне	једначине	кретања	
система	 односно	 једначине	 динамичке	 равнотеже.	 Постављени	 математички	
модели	 система	 представљају	 оригиналне	 моделе	 система,	 који	 са	 једне	 стране	
узимају	 у	 обзир	 трансверзалне	 и	 подужне	 осцилације	 елемената	 носеће	
конструкције,	док	са	друге	стране	узимају	у	обзир	утицај	побуде	односно	кретања	
портала	и	клаћења	портала.	Основа	утицаја	кретања	портала	и	клаћења	портала	
чине	Хевисајдове	(степенасте)	функције	са	линеарним	полиномом.	
	 	За	 верификацију	 математичких	 модела	 односно	 коначно‐елементних	
модела	са	конзистентним	масама	оба	конструкциона	типа	носеће	конструкције	у	
програмском	пакету	SAP2000®	формирани	су	одговарајући	КЕ	модели.		
	 	Примена	 и	 провера	 исправности	 постављених	 теоријских	 основа	 је	
извршена	 на	 нумеричком	 примеру	 порталне	 дизалице	 са	 два	 различита	 типа	
носеће	 конструкције	 (H	 и	 X).	 Како	 је	 нумерички	 пример	 заснован	 на	 реалној	
конструкцији,	 то	 је	 и	 приступ	 пробелему	 истраживања	 динамичког	 понашања	
порталне	 дизалице	 реалан.	 Резултати	 и	 дискусије	 су	 изложени	 сагласно	
теоријском	делу	дисертације.	
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	 У	 првом	 делу	 нумеричког	 примера	 су	 дати	 резултати	 и	 дискусије	 за	
динамички	 модел	 обртне	 стреле	 разматране	 порталне	 дизалице.	 Побуда	 је	
дефинисана	за	кретање	дизалице	брзином	ݒ ൌ 0,6 ሾm sሿ⁄ 	и	ݒ ൌ 1 ሾm sሿ⁄ .	Резултати	
решења	динамичког	модела	обртне	стреле	указују	на	следеће:		

 Повећењем	перформанси	кретања	дизалице	(брзина/убрзање)	повећава	
се	 клаћење	 терета	 односно	 угао	 осциловања	 терета,	 који	 се	 даље	
одражавају	 на	 повећање	 динамичких	 оптерећења	 (динамичких	
момената	савијања	у	подужном	и	бочном	правцу);			

 Повећањем	 дужине	 ужетног	 система	 смањује	 се	 кружна	 фреквенција	
осциловања	терета,	што	се	даље	одражава	на	смањење	угла	осциловања	
терета	и и	повећавање	периода	осциловања;			

 Промена	параметара	из	прве	две	ставке	даље	се	одражава	на	динамички	
одговор	 математичких	 модела	 са	 коначно‐елементним	 приступом	
(модел	H	и	модел	X)	на	побуду;	

 Постављене	су	подлоге	које	омогућавају	предвиђање	понашања	система	
обртне	 стреле	 услед	 промене	 утицајних	 параметара	 (нпр.	 брзине	
кретања	дизалице	и	дужине	ужетног	система);							

У	 другом	 делу	 нумеричког	 примера	 су	 дати	 резултати	 и	 дискусије	 за	
коначно‐елементне	моделе	 носеће	 конструкције	 порталне	 дизалице	 (Модел	H	 i	
Модел	X).	

Модална	 анализа	 модела	 H	 и	 модела	 X	 показала	 је	 да	 се	 прва‐најнижа	
(основна)	 фреквенција	 осциловања	 налази	 у	 опсегу	 од	 0,5...3,5	 [Hz],	 односно	 да	 је	
испуњен	 услов	 за	малом	масом,	 односно	њиховом	 виткошћу.	 Упоређивањем	прве	
фреквенције	код	модела	H	и	модела	X	закључује	се	да	је	модел	H	еластичнији,	јер	
има	нижу	прву	фреквенцију	за	2,57	[%].	Верификација	валидности	КЕМ	(модела	
са	 конзистентним	 масама)	 носеће	 конструкције	 (портала)	 је	 потврђена	 КЕ	
моделом	 носеће	 конструкције	 ‐	 SAP2000®.	 Поређењем	 вредности	 фреквенција	
добијених	 преко	 математичког	 модела	 са	 коначно‐елементним	 приступом	 и	
чистим	 нумеричким	 путем	 (FEM	 софтвер	 SAP2000®),	 уочава	 се	 одлично	
поклапање	резултата	прве	две	фреквенције	са	релативним	одступањима	Δ	=(0,38;	
0,66)	[%].				

Анализом	 резултата	 динамичких	 одговора	 математичких	 модела	 са	
коначно‐елементним	 приступом	 (модел	 H	 и	 модел	 X)	 на	 побуду	 изведени	 су	
следећи	закључци:	

 Места	 еластичних	ослонаца	односно	вертикалних	опруга	представљају	
најрелевантније	 идентификоване	 елементе	 модела	 H	 и	 модела	 X	
порталне	 дизалице	 за	 анализу	 њеног	 динамичког	 понашања	 односно	
динамичке	стабилности;	

 Омогућено	 је	 разумевање	 понашања	 еластичних	 ослонаца	 поменутих	
модела	услед	дејства	побуде;	

 Највеће	 вертикално	 померање	 има	 еластични	 ослонац	 (вертикална	
опруга)	односно	нога	која	се	налази	на	супротном	делу	портала	по	обе	
осе	у	односу	на	стрелу	окренуту	за	угао	од	45	[°]	у	односу	праволинијско	
кретање	дизалице	по	шинама;			

 Повећање	 структуралног	пригушења	у	КЕ	моделу	носеће	конструкције	
доводи	до	смањења	амплитуда	померања;	

 Упоредним	 поређењем	 померања	 еластичних	 ослонаца	 модела	 H	 и	
модела	X	закључује	се	да	су	веома	блиска.	Тачније,	критични	еластични	
ослонац	 модела	 X	 има	 веће	 вертикално	 померање	 за	 0,26	 [%].	 Другим	
речима,	модел	H	има	мало	већу	стабилност	против	превртања	у	одосу	на	
модел	X;			
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 Постављене	су	подлоге	које	омогућавају	предвиђање	понашања	система	
носеће	конструкције	услед	промене	утицајних	параметара	(нпр.	брзине	
кретања	 дизалице,	 пригушења	 носеће	 конструкције	 и	 крутости	
еластичних	ослонаца	односно	вертикалних	опруга).		

Презентовани	 динамички	 модели	 представљају	 замену	 за	 класични	
експеримент,	 који	 је	 са	 једне	 стране	 тешко	 реализовати,	 док	 је	 са	 друге	 стране	
веома	 скуп.	 Динамички	 модел	 обртне	 стреле	 се	 може	 применити	 и	 на	 друге	
типове	 носећих	 конструкција	 порталних	 дизалица.	 Такође,	 и	 математички	
модели	са	коначно‐елементним	приступом	се	уз	одговарајуће	модификације	могу	
применити	 на	 сличне	 носеће	 конструкције	 порталних	 дизалица.	 Како	 модел	
обртне	 стреле	 тако	 и	 модели	 носеће	 конструкције	 разматраних	 порталних	
дизалица	 могу	 се	 даље	 надоградити	 и	 побољшати	 укључивањем	 већег	 броја	
параметара.				
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06PA3ALI 1. 
lll3jaaa o ayTopCTsy 

n oTn 1;1 ca H v1 -a _ _ M~rp_A~iw~e_B_~_C_Wb_ E_B_J1_n _ ___ _ 

6poj yn1;1ca --------------------------~ 

lll3j aslbyjeM 

.aa je .D.OKTOpcKa )J.v1cepTawvija no.o. HacnosoM 
YrnqajH/1 napaMerp11 Ha ,[J/1H8M/11/KO noHaWaH,e HOCefle KOHCTpYKIJl1je nopranH/1X ,lll138fl/1ll8 senl1KJ1X HOC/1BOCT/1 

• pe3ynTaT conCTBeHor 1'1 CTpa >Kvrna YKor pa,[J.a, 

• .Qa npe)).no>KeHa .QvicepTaW1t1ja y wem1Hvi Hl-1 y .aen0Bv1Ma Hv1je 6v1na npe.Qno>t<eHa 3a 
.Qo6v1jaH:>e 61-1no Koje )),v1nn0Me npeMa cTy.av1Jc1<v1M nporpaM1-1Ma .apyrnx 
B"1COKOWKOnCKl-1X ycTaH OBa, 

• .a.a cy pe3ynTaTv1 KOpeKTHO HaBe.[leHM 1,1 

• .Qa H1-1caM Kpwi-10/na ayTopCl<a npasa 1;1 1<op1-1cn10 v1HTeneKTyanHy CBoj1-1Hy .upyrnx 
n1-1wa . 

Y Kpan,esy 18.11.2016. (0,[Jl1He 



06PA3AL.t 2. 

l,13jaea O r.1CTOBeTHOCH1 WTaMnaHe .., eneKTpOHCKe eep3r.1je AOKTOpCKOr paAa 

v1Me 111 npe3111Me ayrnpa _yp___f§ll_eBACt1/bEBt1n 
6poj yn111ca 
Cry,0v1jcK111 nporpaM 
Ha CJl OB p a,o,a YrnyajHJ1 !!§!)_8Mf!!J2!!_ Ha Bl1H8MJ1L/KO noHallJafbe Hocene KOHqJ]!yl!ljl1k._!!2f!.TanHJ1!!11!]_~11YE_!!en11!(J,fX HOCJ1BOCT11 

MeHTOP _fJf!_ M11noM11p ra11111'1, pe,4osH11 np.E.1?..eco~'P __ _ 

1113jaB!byjeM ,aa je WTaMnaHa sep3111ja Mor .D,OKTOpCKor pa,aa ~1CTOBeTHa eneKTpOHCKOj 
sep3111j111 Kojy caM npe,aao/na 3a 06jaBJbv1Ba1be Ha nopTany Ar.1n1Ta11Hor 
peno3r.1Top.-wjyMa YHr.1eep31.neTa y Kparyjee1..4y. 

Ao3BOJbaBaM ,aa ce o6jase Moj111 ni11YHil1 no,aawv1 Be3aHv1 3a ,ao6v1jat-be aKa,aeMcKor 3Bat-ba 
,aoKTopa HayKa, Kao WTO cy v1Me v, npe3111Me 1 ro,a11Ha 111 MeCTo pof)eHoa 111 ,aaTyM o,a6paHe 
pa,aa. 

Osv1 nv1YHY1 no.aauv1 Mory ce 06jasv1n, Ha Mpe)KHi11M cTpaHY1UaMa .D,v1rv1TanHe 61116nv10TeKe, y 
eneKTpOHCKOM KaTanory i,, y ny6n1t1KaL1111jaMa YH111sep3111TeTa y Kparyjesuy. 

noTn..-tc ayTopa 

Y Kpan,esy 18.11.2016. T0,411H~--- -----



06PA3AU, 3. 

1f13jaea o 1<0pt1wliett>y 

OsnawhyjeM YHVIBep3vneTCKY 6v16m10TeKy .[\a y )].vinnaJlHVI pen03VITOpVljyM YHVIBep3VITeTa 
y Kparyjeswy yHece Mojy ,QOKTOPCKY .[\VICeprnwvijy no.[\ HaCJlOBOM: 
YrnyaiHH napaMerpH Ha AHH8MH'IKO n0Hawa11:,e Hocene KOHCTPVKYHie nopranHHX AH3anHya senHKHX HOCHBOCTH 

Kaja je Moje ayrnpcKo .[\eno. 

)].viceprnwvijy ca CBVIM npvino3111Ma npeAao/na caM y eneKTpoHCKOM q:iopMaTy noroAHOM 3a 
TpajHo apx111s111pa~e . 

Mojy .[\OKTOPCKY .[\VICepTawvijy noxpaf-beHy y )].111r111TaJ1HVI pen03vnopvijyM YHVIBep3v1TeTa y 
Kparyjeswy Mory Aa Kop111cTe csvi Koj111 nowTyjy OApeA6e caAp>t<aHe y OAa6paHOM rnny 
n111weHwe KpearnsHe 3aje,QHV1L.1e (Creative Commons) 3a Kojy caM ce o,anyY1110/na. 

1. AyTOpCTBO 
2. AyrnpCTBO - HeKOMepwvijan HO 

WAyrnpcTBo - HeKoMepwvijanHo - 6e3 npepa,ae 
Y. AyTopcTBO - HeKOMepw111jaJ1HO - ,QeJlVITVI no.a VICTVIM ycnOBVIMa 
5. Ayrnpcrno - 6e3 npepaAe 
6. AyTopcrno - .[\eflVITVI no.[\ VICTVIM YCJlOBVIMa 

(MOJlVIMO .[\a 3aOKPY>Kv1Te caMO je,QHy OA weCT noHyljeHVIX JlVILjeHLjVI, 4VljVI je KpaTaK on111c 
AaT je Ha o6pacwy 6poj 4.). 

noTnHc ayTopa 

y Kpan,esy 18.11.2016. TG,4HHe 
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