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 واحذ یادگیری1واحذ یادگیری                                            

 های هیذرولیک نصب و کاربرد سیستن
 

 

 ػیؼتٕٟای ا٘تماَ لذست ؿأُ چٙذ دػتٝ اػت؟ 

  ؟ا٘تماَ لذست چیؼت٘مؾ ػیالات دس 

 ؟ٞیذسِٚیه كٙؼتی چیؼت ٚ چٝ واستشدٞایی داسد 

 

 ّدف اس ایي شایستگی عبارتٌد اس:

 آؿٙایی تا واستشد ػیؼتٕٟای ٞیذسِٚیه -1

  آؿٙایی تا اكَٛ ٚ لٛا٘یٗ حاوٓ تش ػیالات -2

 ٚ ٕ٘اد آٟ٘اتٛا٘ایی ؿٙاخت ارضای ػیؼتٕٟای ٞیذسِٚیه  -3

 ػیؼتٕٟای ٞیذسِٚیه یتٛا٘ایی ٔحاػثات ٔشتٛى تٝ ا٘تخاب ارضا -4

 ٘مـٝ خٛا٘یتٛا٘ایی  -5

 تٛا٘ایی تشػیٓ ٔذاسٞای ٞیذسِٚیه -6

  Automation Studioتٛا٘ایی تشػیٓ ٚ ؿثیٝ ػاصی ٔذاسٞای ٞیذسِٚیه تا ٘شْ افضاس  -7

 

 استانذارد عولکرد

ی ارضای ، ًشاحی ٔذاس ٚ ٔحاػثٝلٌؼات ا٘تخاب ٞٙشرٛیاٖ لادس تٝ ؿٙاخت ٚپغ اص اتٕاْ ٚاحذ یادٌیشی 

 یه ػیؼتٓ ٞیذسِٚیه ٔی تاؿٙذ.

  

 دانیذآیا می
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 آشنایی با سیستن های هیذرولیک

ی تاس تٛػي وأیٖٛ یا خان تشداسی تٛػي ِٛدس تٛرٝ وشدٜ ایذ؟ تٝ آیا تا وٖٙٛ تٝ تخّیٝ

٘ظش ؿٕا ٘یشٚی لاصْ تشای ا٘زاْ ایٗ واسٞا چٍٛ٘ٝ تأیٗ ٔی ؿٛد؟ تشای پاػخٍٛیی تٝ 

 پیؼتٖٛ ٚ دس ٘تیزٝ ػشٚػهوٙیذ. تا فـاس دادٖ ػشً٘ ٌٔاتك ؿىُ،  ٍ٘اٜ سٚتشؿىُ 

. ٕٞاٌ٘ٛسوٝ ٔلاحظٝ ٕ٘ٛدیذ،  اص آب تشای راتزا وشدٖ تالاتش اػتفادٜ ؿٛدراتزا ٔی 

دس وأیٖٛ ٚ ِٛدس ٘یض اص ٔایؼات ) سٚغٗ ( تشای ا٘زاْ واس اػتفادٜ ٔی  ،ؿذٜ اػت. تّٝ

 ؿٛد.

 ّیدرٍلیک صٌعتی

 ٚ حشوت ٔٛهٛع ٞیذسِٚیه كٙؼتی ٔی تاؿذ. ، ٌـتاٚسسٚغٗ (تٝ ٔٙظٛس تِٛیذ ٘یشٚ اػتفادٜ اص ٔایؼات )

 

 واستشد ػیؼتٕٟای ٞیذسِٚیه 

 

 

 

 سا تىٕیُ ٕ٘اییذ. رذَٚرذَٚ صیش تشخی واستشدٞای ٞیذسِٚیه سا ٕ٘ایؾ ٔی دٞذ. 

 ًام تصَیز

ًقش 

ّیدرٍلیک 

 در سیستن

 ًام تصَیز

ًقش 

ّیدرٍلیک 

 در سیستن

 

  تالاتش

 

  ِٛدس

 

دػتتتتتٍاٜ 

تضسیتتتتتك 

 پلاػتیه

ٚتؼتتتٝ تتتاص 

وشدٖ لاِتة  

تضسیتتتتتك  ٚ

ی ٔتتتتتتتادٜ

 خٕیشی
 

  پشع

 

تتتتتتتالاتش 

 خٛدسٚ
 

 

ٔاؿتتیٗ 

آتتتتتؾ 

 ٘ـا٘ی

 

 فعالیت

 فعالیت

 پخش فیلم
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  ٞٛاپیٕا

 

 وـتی
ػتتتتتىاٖ، 

 ٚیٙچ

 

 لف یک سیستن هیذرولیک های هختبخش

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 عولگزّا
تتتٛاٖ دس ایتتٗ تختتؾ تتتٛاٖ ٞیتتذسِٚیىی تتتٝ   

ٔىا٘یىی تثتذیُ ٔتی ؿتٛد. تتٝ ػثتاست دیٍتش       

رشیتتاٖ سٚغتتٗ تتتٝ حشوتتت خٌتتی )سفتتت ٚ    

 تشٌـتی( یا دٚسا٘ی تثذیُ ٔی ؿٛد.

 کٌتزل
ارضای ایٗ تخؾ وٝ ؿتیش ٘أیتذٜ ٔتی ؿتٛ٘ذ،     

ٔؼتتیش حشوتتت، فـتتاس ٚ ٘یتتض رشیتتاٖ ػتتیاَ سا  

 .وٙتشَ ٔی وٙٙذ

 تاهیي اًزصی
تتٝ حشوتت    آٔادٜ ػاصی ٚ یایٗ تخؾ ٚظیفٝ

دسآٚسدٖ سٚغٗ دس ػیؼتتٓ ٞیتذسِٚیه سا تتٝ    

ػٟذٜ داسد. دس ٚالغ ا٘شطی رٙثـی ٚسٚدی تتٝ  

پٕپ تٝ ا٘شطی رٙثـی سٚغٗ تثذیُ ٔی ؿٛد. 

اِىتشٚٔٛتٛس)ٔٛتٛس احتشالی( پٕتپ،   ایٗ تخؾ ؿأُ

٘ـتاٍ٘ش سٚغتٗ ٚ... ٔتی     فیّتش سٚغتٗ، ٔخضٖ، فیّتش ٞٛا،

 تاؿذ.
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 ا٘زاْ ؿذٜ اػت. ی ا٘تماَ لذستیش ٔمایؼٝ ای تیٗ ػیؼتٕٟای ٞیذسِٚیه ٚ ػایش ػیؼتٕٟادس رذَٚ ص

 الکتزیکی پٌَهاتیک ّیدرٍلیک 

 ٔٙثغ ا٘شطی

 ٔٛتٛس اِىتشیىی

 ٔٛتٛس احتشالی

 ا٘ثاسٜ

 ٔٛتٛس اِىتشیىی

 ٔٛتٛس احتشالی

 ٔخضٖ تحت فـاس

 تشق ) ته فاص ٚ ػٝ فاص(

 تاًشی

 ٞاِِٛٝ ٞا ٚ ؿیًّٙ ٞاؿیًِِّٙٛٝ ٞا ٚ  ا٘تماَ ا٘شطی تٛػي
 واتُ اِىتشیىی

 ٔیذاٖ ٔغٙاًیؼی

 دٚسا٘ی ٚ خٌی دٚسا٘ی ٚ خٌی دٚسا٘ی ٚ خٌی ٘ٛع حشوت تِٛیذی

 6m/s-2٘شخ رشیاٖ  100mتا  ا٘تماَ ا٘شطی
٘شخ رشیاٖ  1000mتا 

 40m/sتا  20تا 
 ٘ا ٔحذٚد تا افت تٛاٖ

 - 0/5m/s 1/5m/s ػشػت 

 ٘یشٚ

 حفاظت ؿذٜدستشاتش اهافٝ تاس 

) لاتّیت  3000ton٘یشٚ تا 

 افضایؾ تیـتش داسد.

دستشاتش اهافٝ تاس 

 حفاظت ؿذٜ

 3ton٘یشٚ تا 

 لاتّیت اهافٝ تاس ٘ذاسد

تاصدٜ هؼیف تٝ دِیُ 

تزٟیضات ٔىا٘یىی پاییٗ 

 دػتی

 

 هفاهین پایه در هیذرولیک 

 ًیزٍ

ٌٛیٙذ. تٝ ػٙٛاٖ ٔخاَ ٍٞٙأیىٝ یه خٛدسٚ ساُٞ ٔی وـؾ یا فـاسی وٝ اص یه ؿی تٝ ؿی دیٍش ٚاسد ٔی ؿٛد سا ٘یشٚ 

دٞیذ یا دس سا تاص ٚ تؼتٝ ٔی وٙیذ، تٝ خٛدسٚ یا دس ٘یشٚ ٚاسد ٔی وٙیذ. اِثتٝ ٕٞیـٝ ٘یشٚ ٔٛرة حشوت ٕ٘ی ؿٛد. تٝ 

رایی  ػٙٛاٖ ٔخاَ ٍٞٙأیىٝ دػت خٛد سا تٝ دیٛاس فـاس ٔی دٞیذ تٝ دیٛاس ٘یشٚ ٚاسد ٔی وٙیذ ِٚی ایٗ ٘یشٚ تاػج راتٝ

دیٛاس ٕ٘ی ؿٛد. ٕٞچٙیٗ ٕٔىٗ اػت ٘یشٚ تذٖٚ ایٙىٝ دٚ رؼٓ تٕاع داؿتٝ تاؿٙذ، ٚاسد ؿٛد. ٔا٘ٙذ ػیثی وٝ دس احش 

 ی صٔیٗ اص دسخت ٔی افتذ.رارتٝ

 فشار

 دس كٛستی وٝ ٘یشٚ تٝ كٛست ػٕٛد تٝ ػٌحی ٚاسد ؿٛد، ٘یشٚ تمؼیٓ تش ػٌح سا فـاس ٌٛیٙذ.

 



  5 

  
 

 
 

( ٔی تاؿذ. یه پاػىاَ  Paٚاحذ فـاس پاػىاَ )  SIٞا دس ٞیذسِٚیه ٔی تاؿذ. دس ػیؼتٓ وٕیتفـاس یىی اص ٟٕٔتشیٗ 

 1تشاتشاػت تا 
ی تیٗ تاس ٚ پاػىاَ تٝ كٛست صیش ٔی ( ٔی تاؿذ. ساتٌٝ bar. ٚاحذ ٔٛسد اػتفادٜ دس ٞیذسِٚیه تاس ) 2 1

 تاؿذ:

bar= 105
 Pa  

 

تش٘زی ٔلاحظٝ ٔی وٙیذ. ٚصٖ دٚ لٌؼٝ تا ٞٓ تشاتش اػت. ٚص٘ٝ سا دس وف ی دس ؿىُ یه ؿالَٛ ٚ یه ٚص٘ٝ

دػت لشاس ٔی دٞیٓ . ػپغ ؿالَٛ سا تٛػي ٘خی وٝ تٝ ا٘تٟای آٖ تؼتٝ ٔی ؿٛد تٝ كٛست ػٕٛدی 

دٞیٓ. تٝ ٘ظش ؿٕا دس وذاْ حاِت ًٛسی وٝ ٚصٖ آٖ وألا تٛػي دػت تحُٕ ؿٛد دس وف دػت لشاس ٔی

 احؼاع خٛاٞذ ؿذ؟چشا؟فـاس تیـتش دس وف دػت 

 
 

ی ٔشتغ داسای چٟاس پایٝ 30kgٌٔاتك ؿىُ یه ٔیض تٝ ٚصٖ  هثال:

ٔی تاؿذ. فـاس ٚاسدٜ اص ًشف ٔیض تٝ صٔیٗ سا  2cmؿىُ تٝ ًَٛ هّغ 

 حؼاب وٙیذ.

 

 ی فـاس داسیٓ:حُ: تا اػتفادٜ اص ساتٌٝ

  
 

 
 

30  10
4   0 02 2  187500   

 

 10 اص 81/9 تٝ رای هشب وٙیٓ. دس ٔحاػثات ٟٔٙذػی 9.81تایذ ػذد ٔشتًٛٝ سا دس  Nتٝ  kgتشای تثذیُ 

 .اػتفادٜ ٔی وٙیٓ
 

 

 

 

 

 

 

 

 بحث کنیذ

 توجه کنیذ
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چمذس اػت؟ آیا ٔی تٛا٘یذ  ِیٛاٖآب ؿىُ ٔماتُ سا دس ٘ظش تٍیشیذ. فـاس ٚاسدٜ اص ًشف آب تٝ وف  ِیٛاٖ 

 شف )ٔخضٖ( تیاتیذ؟ی فـاس ٚاسدٜ اص ًشف آب تٝ وف ظساتٌٝ ای وّی تشای ٔحاػثٝ

 
 

 

 استفاع سٚغٗ اص ٚسٚدی پٕپ تا ػٌحؿىُ ٔماتُ دس

0/86gr/cm، ٚ ٚصٖ ٔخلٛف سٚغٗ 60cmتالای سٚغٗ 
3

 

 تاؿذ. فـاس دس ٚسٚدی پٕپ سا حؼاب وٙیذ.ٔی

 فىش وٙیذ تالا ی تٝ دػت آٔذٜ اص سإٞٙایی: اص ساتٌٝ

 اػتفادٜ ٕ٘اییذ.

 

 

 

 

 

 فشار سٌج

( دس ػیؼتٕٟای ٞیذسِٚیه تٝ ٔٙظٛس ا٘ذاصٜ ٌیشی فـاس ٔٛسد اػتفادٜ لشاس ٔی ٌیش٘ذ.  Pressure gaugeفـاسػٙذ ) 

 ) ػیاٜ ( لاتُ ا٘ذاصٜ ٌیشی ٔی تاؿذ. psi) لشٔض ( ٚ  barٕٞاٌ٘ٛس وٝ دس ؿىُ ٔلاحظٝ ٔی وٙیذ فـاس تشحؼة 
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 قاًَى پاسکال

سی تِٛیذ ٔی ؿٛد وٝ ؿىُ ٔماتُ سا دس ٘ظش تٍیشیذ. تا ٚاسد وشدٖ ٘یشٚ تٝ پیؼتٖٛ فـا

دس تٕاْ ٔایغ دسٖٚ ظشف تٝ ًٛس یىؼاٖ ٔٙتمُ ٔی ؿٛد. دس ٚالغ لاٖ٘ٛ پاػىاَ تیاٖ  

ٔی وٙذ وٝ اٌش ػیاَ ػاوٗ تاؿذ، فـاس ٚاسدٜ تش ػیاَ دس تٕأی رٟات تٝ ًٛس 

 ی ظشف ٔی تاؿذ.یىؼاٖ پخؾ ٔی ؿٛد ٚ ایٗ فـاس ػٕٛد تش دیٛاسٜ

 

 
The basic principle in hydro-static is pascals- law: " the effect of a force 

acting on a stationary liquid spreads in all directions within the liquid. The 

amount of pressure in liquid is equal to the weight force, with respect to the 

area being acted upon. 

 

 کاربردهای قانوى پاسکال

 افشایش ًیزٍ

ٚ ٘یشٚی ٚاسدٜ  1 ٔىا٘یضْ ؿىُ سٚتشٚ تا اػتفادٜ اص لاٖ٘ٛ پاػىاَ ًشاحی ؿذٜ اػت. ٘یشٚی ٚاسدٜ تش پیؼتٖٛ وٛچىتش سا 

دس وُ ٔایغ پخؾ ٔی  1 ٔی ٘أیٓ. تا تٛرٝ تٝ لاٖ٘ٛ پاػىاَ فـاس ایزاد ؿذٜ دس احش ٘یشٚی  2 تش پیؼتٖٛ تضسٌتش سا 

 ؿٛد. تٙاتشایٗ داسیٓ:

 
  

 1  
 1

 1
   ٚ    2  

 2

 2
 

ًثك لاٖ٘ٛ پاػىاَ :                                     
 1   2 ⇒ 

 1

 1
 

 2

 2

 2  
 1

 2

 

تضسٌتش اػت. تٝ ػثاست دیٍش ٔی تٛاٖ تا ٘یشٚیی  F1اص  F2وٛچىتش اػت، ٘تیزٝ ٔی ٌیشیٓ  A2اص  A1تا تٛرٝ تٝ ایٙىٝ 

 وٕتش اص ٚصٖ خٛدسٚ، آٖ سا ٍ٘ٝ داؿت.

 

 

 

 ترجمه کنیذ
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 لٌش پیؼتٖٛ وٛچىتشٚ  60mm لٌش پیؼتٖٛ تضسٌتش، 1200kgتشاتش تا  F2 فشم وٙیذ دس ؿىُ تالا 

40mm٘یشٚی  .تاؿذF1 .سا حؼاب وٙیذ 
 

 

ؿىُ صیش ٔشتٛى تٝ ٔذاس تشٔض خٛدسٚ ٔی تاؿذ. ٔؼاحت پیؼتٟٛ٘ای ػیّٙذس اكّی )پٕپ صیش پا( تشاتش تا 

4cm
5cm، ٔؼاحت پیؼتٟٛ٘ای تشٔض ػمة تشاتش تا 2

20cmٚ ٔؼاحت پیؼتٟٛ٘ای تشٔض رّٛ تشاتش تا  2
ٔی 2

ٟٛ٘ای تشٔض ػمة ٚ تٝ پیؼتٟٛ٘ای ػیّٙذس اكّی ٚاسد ٔی ؿٛد. ٘یشٚٞای ٚاسد تش پیؼت 400Nتاؿذ. ٘یشٚی 

 رّٛ سا ٔحاػثٝ ٕ٘اییذ.

 
 

 

 افشایش فشار ) بَستز (

 F1( احش وٙذ، تِٛیذ ٘یشٚی 1ی )سٚی پیؼتٖٛ ؿٕاسٜ 1 دس ؿىُ ٔماتُ دٚ ًشف پیؼتٟٛ٘ا اص ٔایغ پش ؿذٜ اػت. اٌش فـاس 

ٔی ٕ٘ایذ. تا  P2( احش وشدٜ ٚ تِٛیذ فـاس 2ی )ی ساتي تیٗ دٚ پیؼتٖٛ، تٝ پیؼتٖٛ ؿٕاسٜاص ًشیك ٔیّٝ F1ٔی وٙذ. ٘یشٚی 

 اػتفادٜ اص لاٖ٘ٛ پاػىاَ داسیٓ:

 
 

 1   2 

 1 1   2 2 ⇒  2   1
 1

 2
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اػت. تٝ ػثاست دیٍش فـاس وٕتشی ٚاسد  تضسٌتش1  اص  P2وٛچىتش ٔی تاؿذ، ٘تیزٝ ٔی ٌیشیٓ  A1اص  A2تٝ دِیُ ایٙىٝ 

 ػیؼتٓ ؿذٜ ٚ فـاس تیـتشی دس خشٚری تحٛیُ ٔی ٌیشیٓ.

 

  

دس ػیؼتٓ ٞیذسِٚیه ٔشتٛى تٝ ٌاٖ پشچىاسی، اص یه تٛػتش فـاس تٝ ٔٙظٛس تأیٗ فـاس تالای لاصْ تشای 

٘یاص پشچىاسی ٚ فـاس ٔٛسد  70barدس كٛستی وٝ فـاس ػیؼتٓ اْ ػُٕ پشچىاسی اػتفادٜ ٔی ؿٛد.ا٘ز

350bar تاؿذ، لٌش تضسٌتش پیؼتٖٛ تٛػتش  تایذ چٙذ تشاتش لٌش وٛچىتش آٖ  تاؿذ؟ 

 
 

 

 

 ی فـاس ) تٛػتش(ػّٕىشد تمٛیت وٙٙذٜ

 

 

 ( )دبی( Flow rateًزخ جزیاى )  

 ِِٛٝ ػثٛس ٔی وٙذ سا دتی ٌٛییٓ. ٔمٌغ حزٕی اص ٔایغ وٝ دس ٔذت صٔاٖ ٔـخلی اص یه

  
 

 
 

Q    دتی :V  ٓحز :tٖصٔا : 

 

 
 

 

 )ِیتش تش دلیمٝ( ٔی تاؿذ. lit/minٚاحذ ٔتذاَٚ دتی دس ٞیذسِٚیه، 

 

 

 پخش فیلم

 توجه کنیذ
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ِیتشی ٚیه صٔاٖ ػٙذ تٟیٝ وٙیذ. ظشف سا تا اػتفادٜ اص ؿیش آب پش وٙیذ. ایٗ ػُٕ سا ػٝ تاس  1یه ظشف  

تىشاس وٙیذ ٚ تاس اَٚ ؿیش آب سا وٕی تاص وٙیذ. تاس دْٚ تیـتش ٚ تاس ػْٛ تا ا٘تٟا تاص وٙیذ ٚ رذَٚ صیش سا 

 تىٕیُ ٕ٘اییذ.

 
 Lit/minدتی  minصٔاٖ  حزٓ 

1    

2    

3    

 
 

 

Flow law  

If liquid flows through a pipe of varying diameters, at any particular time the same 

volume flows at all points. This means that the velocity of liquid flow must increase 

at narrow point. 

 

 

 

 

ٔی تاؿذ، اػتخشی تٝ اتؼاد  lit/min 100ٔیخٛاٞیٓ تا اػتفادٜ اص یه پٕپ آب وٝ خشٚری آٖ  

 سا پش وٙیٓ. چمذس صٔاٖ لاصْ اػت تا اػتخش پش ؿٛد؟  5 1  8  12

 پوپ  

ی تٝ رشیاٖ ا٘ذاختٗ سٚغٗ دس ٔذاس سا تٝ ػٟذٜ داسد. دس ٚالغ ٘مؾ پٕپ دس یه ػیؼتٓ پٕپ ٞیذسِٚیه، ٚظیفٝ

تٝ ِیه ٔـاتٝ ٘مؾ لّة دس تذٖ ا٘ؼاٖ ٔی تاؿذ. پٕپٟا ٍٞٙأیىٝ تٝ حشوت دس ٔی آیٙذ، اص یه دٞا٘ٝ ػیاَ سا ٞیذسٚ

ی ٟٔٓ دس ٔٛسد پٕپٟا ایٙؼت وٝ پٕپ تِٛیذ رشیاٖ ٔی وٙذ ٘ٝ ٘ىتٝ ی دیٍش اسػاَ ٔی وٙٙذ.ٔىیذٜ ٚ اص دٞا٘ٝ اكٌلاح

یذ. ٔماٚٔت دس تشاتش رشیاٖ دس احش ػٛأّی ٘ظیش تاس خاسری ) ٔخلا فـاس. فـاس دس احش ٔماٚٔت دس تشاتش رشیاٖ تٝ ٚرٛد ٔی آ

 تاس سٚی تالاتش (،اكٌىان ٚ تؼتٝ تٛدٖ ٔؼیش حشوت )تؼتٝ تٛدٖ ؿیشٞا( تٝ ٚرٛد ٔی آیذ.

 فعالیت

 کنیذ ترجمه
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لّة اػاػاً یه اِٚیٗ پٕپ تٝ دػت خاِك ػآِ ٞؼتی آفشیذٜ ؿذٜ اػت. 

وٙذ. اٌش  تذٖٚ تٛلف، خٖٛ سا تٝ ػشاػش تذٖ پُٕپ ٔی پُٕپ ػولا٘ی تٛ خاِی اػت وٝ 

 300چٝ لّة چٙذاٖ تضسي تش اص ُٔـت دػت ٘یؼت، ِٚی دس ًَٛ ٔذت ػٕش دس حذٚد 

حذٚد دٚ ػْٛ لّة دس ػٕت چپ تذٖ لشاس داسد. . وٙذ ٔیّیٖٛ ِیتش خٖٛ سا پٕپ ٔی 

تٝ دیٍش ؿٛد ٚ خٖٛ سا اص لّة  ٔاٞیچٝ ی لذستٕٙذ لّة تٝ ًٛس ٔذاْٚ ٔٙمثن ٔی 

ؿٛد ٚ فمي دس  ٌاٜ خؼتٝ ٕ٘ی  سا٘ذ. ایٗ ٘ٛع خاف ٔاٞیچٝ ٞیچ  ٞای تذٖ ٔی  لؼٕت

ٕٞاٖ ٌٛ٘ٝ وٝ روش ٌشدیذ لّة اص ٘ٛع  .تپذ لّة دس تٕاْ ٔذت ػٕش تا ػشػت تیؾ اص یه تاس دس حا٘یٝ ٔی  .لّة ٚرٛد داسد

ؿٛد.  تاس دس دلیمٝ فـشدٜ ٚ سٞا ٔی  60-80ایٗ ٔاٞیچٝ .ؿٛد خاكی ٔاٞیچٝ ػاختٝ ؿذٜ اػت وٝ ٞیچٍاٜ خؼتٝ ٕ٘ی 

 .تاس دس دلیمٝ افضایؾ یاتذ 100تٛا٘ذ تا   وٙیٓ، ایٗ تؼذاد ٔی  ٚلتی وٝ ٚسصؽ ٔی

 
 

 

 

ٛد خشٚری پٕپ سا تٝ یه فـاس ػٙذ ٚ تؼذ اص آٖ تٝ ؿیش ستغ ٌشد ٚكُ ٌٔاتك ؿىُ، سٚی ٔیض واس خ 

وٙیذ. خشٚری ؿیش سا تٝ ٔخضٖ ٔتلُ وٙیذ. پٕپ سا سٚؿٗ وٙیذ. ػذدی وٝ فـاس ػٙذ ٕ٘ایؾ ٔی دٞذ سا 

. چٝ ٘تیزٝ ای ٔی سا صیش ٘ظش تٍیشیذفـاسػٙذ  تغییشات .تثٙذیذ تٝ آسأیتخٛا٘یذ. ؿیش ستغ ٌشد سا تا 

 ٌیشیذ؟

 

 دانیذآیا می
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 پوپْای جابجایی غیز هثبت

ی خشٚری ایٗ پٕپٟا ی خشٚری، دتی واٞؾ ٔی یاتذ ٚ اٌش دٞا٘ٝٞا ٌٔاتك ٕ٘ٛداس تا تالا سفتٗ فـاس دس دٞا٘ٝدس ایٗ پٕپ

وٝ پٕپ راتزایی غیش  وِٛشٔؼذٚد ؿٛد دتی كفش ٔی ؿٛد. ایٗ پٕپٟا دس ٞیذسِٚیه واستشد ٘ذاس٘ذ. دس ؿىُ یه پٕپ 

 ظٝ ٔی فشٔاییذ.ٔخثت ٔی تاؿذ سا ٔلاح

 
 پوپْای جابجایی هثبت

تمؼیٓ تٙذی ایٗ پٕپٟا ٌٔاتك تا ٕ٘ٛداس صیش ٔی تاؿذ. دس ادأٝ تشخی اص ایٗ پٕپٟا وٝ واستشد تیـتشی داس٘ذ سا تٛهیح 

تا تالا سفتٗ فـاس ٕ٘ٛداس دتی وٕی ا٘حشاف پیذا ٔی وٙذ وٝ تٝ آٖ ا٘حشاف ٔزاص ٌفتٝ ٔی ؿٛد. دس ؿىُ صیش  خٛاٞیٓ داد.

ای تٝ ػٙٛاٖ پٕپ راتزایی ٔخثت ٚ پٕپ ػا٘تشیفیٛط تٝ ػٙٛاٖ پٕپ فـاس پٕپ د٘ذٜ -مایؼٝ ای تیٗ ٕ٘ٛداس رشیأٖ

 راتزایی غیش ٔخثت ا٘زاْ ؿذٜ اػت.

 
 پٕپ سٚغٗ خٛدسٚ

 

 انواع پمپ

 جابجایی مثبت جابجایی غیر مثبت
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Nonpositive-displacement pumps provide a smooth, continuous flow; positive- 

displacement pumps have a pulse with each stroke or each time a pumping chamber 

opens to an outlet port. 

 

 
 

 

ت
مثب

ی 
جای

جاب
ی 

ها
مپ

پ
 

 پمپهای دنده ای

 چرخدنده خارجی

 چرخدنده داخلی

 شیروتوری

 ( Screw) حلسونی 

 گوشواره ای

 پمپهای تیغه ای

 (نامتعادل)تک محفظه ای 

 (متعادل)دو محفظه ای 

 پمپهای پیستونی

 شعاعی

 ( Swash plate) صفحه زاویه دار

 محور خمیده

 ترجمه کنیذ
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 ) تشاػاع تِٛیذات ؿشوتٟای ٔؼتثش( ٞای راتزایی ٔخثتی ٔـخلات پٕپٔمایؼٝ

cmخشٚری  rpmدٚس ٚسٚدی حذاوخش  ٘اْ پٕپ
3
/rev حذاوخش فـاس واسی bar 

 280 200 6000 پٕپ ٞای چشخذ٘ذٜ خاسری

 350 250 3600 ٞای چشخذ٘ذٜ داخّیپٕپ

 210 200 2700 ایٞای تیغٝپٕپ

 80 3200 3600 ٞای حّضٚ٘یپٕپ

 500 1000 5600 ٔحٛسی پٕپٟای پیؼتٛ٘ی

 700 20 3400 پٕپٟای پیؼتٛ٘ی ؿؼاػی

 

 پوپْای چزخدًدُ خارجی

ؿفت ٔی تاؿذ. یىی اص دٚ ػاختٕاٖ ایٗ پٕپٟا ؿأُ دٚ چشخذ٘ذٜ، پٛػتٝ، یاتالاٖ ٚ 

ی ٔحشن ٘أیذٜ ٔی ؿٛد. چشخذ٘ذٜ اص ًشیك ؿفت تٝ ٔٛتٛس ٔحشن ٚكُ ؿذٜ ٚ چشخذ٘ذٜ

ٞا، دس ٚسٚدی پٕپ د٘ذٜ ٞا اص تا چشخؾ چشخذ٘ذٜی دْٚ ٔتحشن ٔی تاؿذ. چشخذ٘ذٜ

ی ٚسٚدی ٘ؼثت تٝ فـاس اتٕؼفش ٔی ٌشدد. یىذیٍش دٚس ؿذٜ ٚ ٔٛرة افت فـاس دس دس دٞا٘ٝ

تلاف فـاس تاػج سا٘ذٜ ؿذٖ سٚغٗ تٝ داخُ پٕپ ٔی ؿٛد. سٚغٗ ٚسٚدی دس فوای ایٗ اخ

  ی خشٚری حُٕ ٔی ٌشد٘ذ.تیٗ د٘ذا٘ٝ ٞا ٔحثٛع ؿذٜ ٚ تٝ ػٕت دٞا٘ٝ

 

 

 

 پوپ چزخدًدُ داخلی

ی دسٌیش یىی ٔحیي تیشٚ٘ی ٚ دیٍشی ٔحیي داخّی آٖ دس ایٗ پٕپٟا اص دٚ چشخذ٘ذٜ

ی تضسٌتش لشاس ٌشفتٝ، اص وٛچىتش وٝ داخُ چشخذ٘ذٜی د٘ذا٘ٝ داس ٔی تاؿذ. چشخذ٘ذٜ

ی تضسٌتش سا تا خٛد تٝ حشوت دس ٔی ًشیك ؿفت تٝ ٔٛتٛس ٔحشن ٚكُ ؿذٜ ٚ چشخذ٘ذٜ

ٞای دٚ ٍٞٙاْ چشخؾ سٚغٗ تیٗ د٘ذا٘ٝی ٞلاِی ؿىُ تاػج ٔی ؿٛد آٚسد. لٌؼٝ

دٖ چشخذ٘ذٜ ٔحثٛع ؿذٜ ٚ تٝ ًشف خشٚری حُٕ ٌشدد. خشٚری یىٙٛاخت، ٔٙاػة تٛ

 ی تالا اص ٚیظٌیٟای ایٗ پٕپٟا ٔی تاؿذ. تشای سٚغٟٙای تا ٚیؼىٛصیتٝ

 

 پوپْای صیزٍتَری

ایٗ پٕپٟا تا اػتفادٜ اص دٚ چشخذ٘ذٜ تا د٘ذٜ ٞای ٞیپٛ ػیىّٛئیذی ػُٕ پٕپاط سا ا٘زاْ ٔی 

دٞٙذ. ٞش یه اص دٚ چشخذ٘ذٜ ٔی تٛا٘ٙذ تٝ ٔٛتٛس ٔحشن ٚكُ ؿذٜ ٚ دیٍشی سا تٝ حشوت 

ی داخّی داؿتٝ ٚ ٕٞیٗ اختلاف ی تیشٚ٘ی یه د٘ذا٘ٝ تیـتش اص چشخذ٘ذٜچشخذ٘ذٜدسآٚس٘ذ. 

 د٘ذا٘ٝ ٔٛرة ؿىُ ٌیشی فوای ٔىؾ ٚ اسػاَ ٔی ٌشدد.
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 پوپْای حلشًٍی

ارضای اكّی ایٗ پٕپٟا دٚ یا ػٝ پیچ حّضٖٚ ٔی تاؿذ. یىی اص ایٗ پیچٟا وٝ تٛػي ؿفت تٝ ٔٛتٛس ٔحشن ٚكُ ٔی ؿٛد 

 ٔی تاؿٙذ. اٌش ؿیاس پیچ حّضٖٚ ٔتزشن، ساػتٍشد تاؿذ، ٔتحشوٟا چپٍشد خٛاٞٙذ تٛد ٚ تاِؼىغ.ٔحشن ٚ ٔاتمی ٔتحشن 

 

 
 پوپْای تیغِ ای

دس ایٗ پٕپٟا یه سٚتٛس ؿیاسداس دسٖٚ ٔحفظٝ ای تیوٛی یا دایشٜ ای دٚساٖ ٔی وٙذ. تیغٝ 

اص ٔشوض ٞا دسٖٚ ؿیاسٞای ٔحیٌی ایٗ سٚتٛس لشاس ٌشفتٝ ا٘ذ ٚ تحت تاحیش ٘یشٚی ٌشیض 

ض تٛدٖ سٚتٛس ٚ حاكُ اص چشخؾ تٝ تیشٖٚ پشتاب ٔی ؿٛ٘ذ. تا تٛرٝ تٝ خاسد اص ٔشو

فوای ایزاد ؿذٜ تیٗ تیغٝ ٞا ٚ پٛػتٝ تغییش وشدٜ ٚ فوای ٔىؾ ٚ  ٔحفظٝ ٘ؼثت تٝ ٞٓ

 اسػاَ ؿىُ ٔی ٌیشد.

 

 

سٚی ؿىُ تٛهیح ی ٔىؾ ٚ اسػاَ سٚغٗ سا ارضای پٕپ تیغٝ ای سا دس ؿىُ صیش ٘أٍزاسی وشدٜ ٚ ٘حٜٛ 

 دٞیذ.
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 پوپْای پیستًَی

اػاع واس پٕپٟای پیؼتٛ٘ی حشوت سفت ٚ تشٌـتی پیؼتٖٛ دس داخُ ػیّٙذس ٔی تاؿذ. ٕٞاٖ ًٛس وٝ تا وـیذٖ 

پیؼتٖٛ یه ػشً٘ تٝ ػمة، ٔایغ تٝ داخُ آٖ ٔىیذٜ ؿذٜ ٚ تا فـشدٖ پیؼتٖٛ، ٔایغ اص آٖ خاسد ٔی ؿٛد، دس پٕپٟای 

ت ٚسٚدی تٝ حشوت سفت ٚ تشٌـتی پیؼتٖٛ داخُ ػیّٙذس تثذیُ ؿذٜ ٚ ػُٕ ٔىؾ ٚ پیؼتٛ٘ی حشوت دٚسا٘ی ؿف

ی ایٗ پٕپٟا فـاس واسی تالا ٔی تاؿذ. ایٗ پٕپٟا ٘ؼثت تٝ ػایش ا٘ٛاع ٌشا٘تش ٔی اسػاَ سٚغٗ كٛست ٔی ٌیشد. اص ٔـخلٝ

 تاؿٙذ. دس ؿىّٟای سٚتشٚ ػٝ ٔذَ پٕپ پیؼتٛ٘ی ٕ٘ایؾ دادٜ ؿذٜ اػت.
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 . ػّٕىشد، ٔضایا ٚ ٔؼایةٞای ٞیذسِٚیها٘ٛاع پٕپ 

 

 ّای پوپهحزک

آیٙذ. ٔحشوٟای پٕپ ػثاستٙذ اص: ٞا تٝ حشوت دس ٔیپٕپٟای ٞیذسِٚیه اص خٛد حشوتی ٘ذاؿتٝ ٚ تٛػي ٔحشن

اِىتشٚٔٛتٛسٞا دس ا٘ٛاع ته فاص ٚ ػٝ فاص ٚرٛد داس٘ذ. تٛاٖ ٔؼَٕٛ  .) ٔٛتٛس تٙضیٙی ٚ دیضَ( اِىتشٚٔٛتٛس ٚ ٔٛتٛس احتشالی

 ٔی تاؿذ. 160kwٚ اِىتشٚٔٛتٛسٞای ػٝ فاص تا  2/2kwاِىتشٚٔٛتٛسٞای ته فاص تا 

 
 پٕپ ٚ اِىتشٚٔٛتٛس اص ًشیك وٛپّیًٙ تشلشاس ٔی ٌشدد. اتلاَ

 
 

تاًشی  12Vیا  24Vوٝ تا تشق  DCتٛاٖ اص ٔٛتٛسٞای ٔٛاسدی وٝ ػیؼتٓ ٞیذسِٚیه وٛچه تاؿذ، ٔیدس 

 خٛدسٚ واس ٔی وٙٙذ اػتفادٜ ٕ٘ٛد.

 
 تٝ ػٙٛاٖ ٔحشن پٕپ DCاػتفادٜ اص ٔٛتٛس 

 

 پخش فیلم
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  ای تحمیك وٙیذ. ٞای ٌٛؿٛاسٜدس ساتٌٝ تا ػاختٕاٖ، ػّٕىشد، واستشدٞا ٚ ٚیظٌیٟای پٕپ

 

 

 

 هثال 

دس یه ػیؼتٓ ٞیذسِٚیه اػتفادٜ وٙیٓ. دس  40lit/minٔیخٛاٞیٓ اص یه پٕپ ٞیذسِٚیه تا حذاوخش دتی 

ی ٔىؾ ٚ اسػاَ سا ی ٔٙاػة دس دٞا٘ٝتاؿذ، لٌش ِِٛٝ 1/2m/sكٛستی وٝ ػشػت سٚغٗ دس خي ٔىؾ 

 ٔحاػثٝ ٕ٘اییذ.
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 ی فـاس سا تٝ ػٙٛاٖ تٕشیٗ ٔحاػثٝ وٙیذ.لٌش ِِٛٝ دس دٞا٘ٝ

 

 کاٍیتاسیَى در پوپ

ی ٚسٚدی پٕپ وٕتش اص فـاس تثخیش سٚغٗ ؿٛد، سٚغٗ تثخیش ؿذٜ ٚ ٚاسد ػیاَ ٞیذسِٚیه ٔی ٍٞٙأیىٝ فـاس دس دٞا٘ٝ

ی پشفـاس ٍٞٙأیىٝ تٝ ٌٔٙمٝ ؿٛد. ٕٞچٙیٗ أىاٖ ٚسٚد حثاتٟای ٞٛا تٝ داخُ سٚغٗ ٘یضتٝ ٚرٛد ٔی آیذ. ایٗ تخاسٞا

ای ٚ٘یض ػشٚ كذا ٔی ؿٛ٘ذ. ایٗ ٘یشٚٞا ی خشٚری ( ٔی سػٙذ، ٔٙفزش ؿذٜ ٚ ٔٛرة ایزاد ٘یشٚٞای هشتٝپٕپ ) دٞا٘ٝ

 تاػج خٛسدٌی ارضای پٕپ ٔی ؿٛد. تٝ ٔٙظٛس رٌّٛیشی اص واٚیتاػیٖٛ تٝ ٔٛاسد صیش تایذ تٛرٝ ٌشدد:

 تاؿذ. ی پٕپ ٚ ٔخضٖ حذالُ ٔمذاس ٕٔىٗفاكّٝ -1

 اتلالات دس ٚسٚدی پٕپ وٕتشیٗ ٔمذاس ٕٔىٗ تاؿذ. -2

 تاؿذ. 1/5m/sػشػت سٚغٗ دس ٚسٚدی پٕپ وٕتش اص  -3

 ی سٚغٗ ٔتٙاػة تا پٕپ ا٘تخاب ؿٛد.ٚیؼىٛصیتٝ -4

 اص كافی ٚ فیّتشٞای تا افت فـاس وٓ ٚ ٘ـاٍ٘ش ا٘ؼذاد تٝ ٔٙظٛس تؼٛین تٝ ٔٛلغ اػتفادٜ ؿٛد. -5

 

 ی تَاى خزٍجی پوپهحاسبِ

         

 

P فـاس  تشحؼة :bar                            ٖتٛا  
   

600
 

Q دتی پٕپ تشحؼة :lit/min  

 پژوهش کنیذ
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 ی تَاى هَتَر لاسم بزای بِ حزکت درآٍردى پوپهحاسبِ

ɳتاصدٜ وّی پٕپ :    

    

 ɳ  
تٛاٖ خشٚری پٕپ

تٛاٖ ٔحشن پٕپ
 

 

تاس پٕپاط وٙذ. تٛاٖ ٔٛتٛس  100سا دس فـاس  ِیتش دس دلیمٝ سٚغٗ 12یه پٕپ چشخذ٘ذٜ خاسری لشاس اػت هثال    

 % ٔی تاؿذ.90اِىتشیىی لاصْ تشای تٝ حشوت دسآٚسدٖ ایٗ پٕپ چمذس اػت؟ تاصدٜ وّی پٕپ 

0 9  
100  12

600 تٛاٖ ٚسٚدی 
 

تٛاٖ ٚسٚدی  
100  12
600  0 9

 2 2   

 

 

داسیٓ.  4mتاس تا استفاع   6000kgیه ِیفتشان تا ظشفیت حُٕ 

تاؿذ لٌش  180barاِف( دس كٛستی وٝ فـاس واسی حذاوخش 

ػیّٙذس ٔٛسد ٘یاص تشای تّٙذ وشدٖ تاس سا ٔحاػثٝ ٕ٘اییذ. ب( اٌش 

 تاؿذ، دتی پٕپ سا ٔحاػثٝ ٕ٘اییذ. 45cm/sػشػت راتزایی تاس 

 

 

 عولگرها   

ٞا حشوات سفت ٚ تشٌـتی ٚ دٚسا٘ی سا ایزاد ی خٌی ٚ دٚسا٘ی تمؼیٓ ٔی ؿٛ٘ذ. ایٗ دٚ دػتٝ ػٍّٕشػٍّٕشٞا تٝ دٚ دػتٝ

  ٔی وٙٙذ.

 

 رذَٚ صیش ٔشتٛى تٝ واستشد ػٍّٕشٞا ٔی تاؿذ. آ٘شا وأُ وٙیذ.

 کاربزد عولگزّای دٍراًی کاربزد عولگزّای خطی

 ػیضس ِیفتش

 

 ٚیٙچ

 

..................... ............................ 

 فعالیت



 20 

 ع ػٍّٕشٞای خٌی ٕٞشاٜ تا ٕ٘اد آٟ٘ا دس صیش آٔذٜ اػت.ا٘ٛا
 

 ًواد ًام ردیف ًواد ًام ردیف

1 

ػتتتیّٙذس 

یىىتتتتاسٜ 

)یىٌشفٝ( 
Ram 

 
5 

ػیّٙذس تا ٔیّتٝ پیؼتتٖٛ   

 ) دٚػش ؿفت( دًٚشفٝ
 

2 

ػتتتیّٙذس 

یىىتتتتاسٜ 

تشٌـتتتت 

 فٙشی
 

 ػیّٙذس دیفشا٘ؼیّی 6

 

3 

ػتتتیّٙذس 

تّؼتتىٛپی 

  یىىاسٜ

7 
ػیّٙذس  تا٘ذْ ) افتضایؾ  

 ٘یشٚ دس لٌش حاتت(

 

4 

ػتتتیّٙذس 

دٚوتتتتاسٜ 

  )دًٚشفٝ(
 ػیّٙذس تّؼىٛپی دٚواسٜ 8

 

 

 سیلٌدرّای یککارُ )یکطزفِ(

حشوت دس یه رٟت تٛػي ػیاَ ا٘زاْ ؿذٜ ٚ دس رٟت ٔخاِف تٛػي ٘یشٚی فٙش، ٚصٖ تاس سٚی ػیّٙذس دسایٗ ػیّٙذسٞا 

واستشدٞای ػادٜ تا دػت ا٘زاْ ٔی ؿٛد. دس ایٗ ػیّٙذسٞا ػشػت دس ٞش دٚ رٟت لاتُ تٙظیٓ تٛدٜ ِٚی ٘یشٚ فمي  ٚ یا دس

 وٙتشَ ٔی تاؿذ. دس یه رٟت لاتُ

 

 ٞای ػیّٙذسٞای یىىاسٜ تشٌـت تحت تاس ٚ تشٌـت فٙشی چیؼت؟ تفاٚت

 
 تلٛیش ٘اْ   ٘ٛع ػیّٙذس

 تالاتش تشٌـت تحت تاسیىٌشفٝ 

 

 پژوهش کنیذ
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 پشع واسٌاٞی یىٌشفٝ تشٌـت فٙشی

 

 پشع واسٌاٞی یىٌشفٝ تشٌـت تٛػي دػت

 

 تخّیٝ تاس وأیٖٛ یىٌشفٝ تّؼىٛپی

 
  

 

 سیلٌدرّای دٍ کارُ )دٍطزفِ(

ػیّٙذسٞا حشوت سفت ٚ تشٌـت تٛػي ػیاَ كٛست ٔی ٌیشد. دس ایٗ ػیّٙذسٞا ػشػت ٚ ٘یشٚ دس ٞش دٚ رٟت دس ایٗ 

 لاتُ وٙتشَ ٔی تاؿذ.
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 رٍشْای ًصب سیلٌدر

 
 

 

 ٞای ٘لة آٖ وذاْ اػت؟ػیّٙذس چٟاس ٔیُ ٟٔاس چیؼت؟ سٚؽ    

 

Duplex cylinders consist of multiple piston and rod assemblies which are not 

connected to each other. This configuration is often used where more than two distinct 

stopping points are required. One of the application for the Double Piston, Double 

Rod cylinder is the brake system of a vehicle. 

 

 

 

 ی ًیزٍی سیلٌدرهحاسبِ

 

 

     
 

4
 2  

FE٘یشٚی وٛسع سفت : 

 

 

 

 پژوهش کنیذ

 ترجمه کنیذ
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4
  2   2  

FR٘یشٚی وٛسع تشٌـت : 

 

دس سٚاتي ٔشتٛى تٝ ٘یشٚی ػیّٙذس، ٘یشٚ تش حؼة ویٌّٛشْ، فـاس  تذکز:

 تشحؼة تاس ٚ ٔؼاحت تش حؼة ػا٘تی ٔتش ٔشتغ ِحاٍ ٔی ٌشدد.

 

ٔی تاؿذ. ٘یشٚی وٛسع سفت ٚ  70mmٚ لٌش ٔیّٝ پیؼتٖٛ  100mmیه ػیّٙذس ٞیذسِٚیه داسای لٌش داخّی  هثال 

 ٔحاػثٝ ٕ٘اییذ. 120barتشٌـت ایٗ ػیّٙذس سا دس فـاس 

   120  
3 14

4
 102  9420   9 5    

 ٘یشٚی وٛسع تشٌـت سا تٝ ػٙٛاٖ تٕشیٗ ٔحاػثٝ ٕ٘اییذ.

 

 

 

تاؿذ،  mm200تٗ سا ٘ـاٖ ٔی دٞذ. اٌش لٌش داخّی ػیّٙذسٞا  100ؿىُ ٔماتُ یه خٓ وٗ ٞیذسِٚیىی 

  ٌّٔٛتؼت فـاس لاصْ تشای تأیٗ ایٗ ٘یشٚ.

 
 

 ی سزعت سیلٌدرهحاسبِ

 

 

   
 

 

4 
 VE: ػشػت وٛسع سفت 2

 

 



 24 

 

 VR: ػشػت وٛسع تشٌـت 

 

   
 

 

4  
2  2 

 

 

 

 

دس یه ػیؼتٓ ٞیذسِٚیه اػتفادٜ ؿذٜ اػتفادٜ ؿذٜ اػت.  12lit/minاص یه پٕپ تا دتی حاتت  هثال  

 اػت؟  cm/sتاؿذ، حذاوخش ػشػت لاتُ دػتیاتی تشای ػیّٙذس چٙذ  60mmاٌش لٌش داخّی ػیّٙذس 

 

   
 

 
4  2

 

12  103   3

60 ⁄

3 14
4

 62  2
 7   

 ⁄  

 

 

 

 

اػتفادٜ ؿذٜ اػت. اٌش  70mmٚ ػیّٙذس ٞیذسِٚیه تا لٌش داخّیتشای تاص ٚ تؼتٝ وشدٖ یه دسب اص د

 تاؿذ، دتی پٕپ لاصْ سا ٔحاػثٝ ٕ٘اییذ. 5cm/sحذاوخش ػشػت ٔذ ٘ظش، 
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 ّیدرٍهَتَر

ٞیذسٚٔٛتٛسٞا رض ػٍّٕشٞای دٚسا٘ی ٔی تاؿٙذ ٚ ا٘شطی ٞیذسِٚیىی سا تٝ ا٘شطی ٔىا٘یىی تثذیُ ٔی وٙٙذ. فاوتٛسٞای 

ػشػت دٚسا٘ی. فـاس ٚ تٝ تثغ آٖ ٌـتاٚس  -حزٕی فـاس ٚ راتزایی -ٞیذسٚٔٛتٛسٞا ػثاستٙذ اص: ٌـتاٚسٟٔٓ دس ٔٛسد 

دس ٚافغ حزٕی اص سٚغٗ اػت وٝ  حزٕی تٛا٘ذ راتزا وٙذ. راتزاییتؼییٗ ٔی وٙٙذ وٝ ٞیذسٚٔٛتٛس چٝ ٔمذاس تاس سا ٔی

وٝ تشای دػتیاتی تٝ ػشػت دٚسا٘ی ٔـخلی، چٝ  ٞیذسٚٔٛتٛس تشای یه دٚس چشخؾ، ٘یاص داسد. راتزایی تؼییٗ ٔی وٙذ

ٔمذاس دتی ٔٛسد ٘یاص اػت. تٝ ػثاست دیٍش ظشفیت خشٚری پٕپ تشای دػتشػی تٝ ػشػت ٔٛسد ٘ظش سا اسائٝ ٔی وٙذ. ا٘ٛاع 

 پش واستشد ٞیذسٚٔٛتٛسٞا ػثاستٙذ اص ٞیذسٚٔٛتٛسٞای د٘ذٜ ای، تیغٝ ای ٚ پیؼتٛ٘ی.

 

 

 چزخدًدُ خارجیّیدرٍهَتَر 

صیش یه ٞیذسٚٔٛتٛس د٘ذٜ ای سا ٕ٘ایؾ ٔی دٞذ. ٞش دٚ چشخذ٘ذٜ تحت تاحیش رشیاٖ  ؿىُ

ػّٕىشد ایٗ  سٚغٗ تٝ حشوت دس ٔی آیٙذ ِٚی یىی اص آٟ٘ا تٝ ؿفت خشٚری ٚكُ ٔی ؿٛد.

٘ٛع ٞیذسٚٔٛتٛس ػىغ پٕپٟای چشخذ٘ذٜ خاسری ٔی تاؿذ وٝ لثلا تٛهیح دادٜ ؿذ. ایٗ 

یاس ٚ ٔاؿیٗ آلات وـاٚسصی ٔٛسد اػتفادٜ لشاس ٔی ٞیذسٚٔٛتٛسٞا اغّة دس ٞیذسِٚیه ػ

 ٌیش٘ذ.

 

 

 

 ّیدرٍهَتَر تیغِ ای

ی ٚسٚدی ٚاسد ٞیذسٚٔٛتٛس دس ؿىُ صیش یه ٞیذسٚٔٛتٛس تیغٝ ای سا ٔـاٞذٜ ٔی وٙیذ. سٚغٗ اسػاِی اص پٕپ، اص دٞا٘ٝ

آٖ ٔی ؿٛد. اص آ٘زا وٝ تشخلاف ٞا ٔٛرة چشخؾ سٚتٛس ٚ دس ٘تیزٝ ؿفت خشٚری ٔتلُ تٝ ؿذٜ ٚ تا اػٕاَ ٘یشٚ تٝ تیغٝ

ای، ٘یشٚی ٌشیض اص ٔشوض ٚرٛد ٘ذاسد اص ٘یشٚ فٙش دس پـت تیغٝ ٞا تشای تیشٖٚ ٍ٘ٝ داؿتٗ آٟ٘ا اػتفادٜ ٔی ٞای تیغٝپٕپ

 ؿٛد.
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 ّیدرٍهَتَر پیستًَی 

ٛاع راتزایی حاتت ) كفحٝ داس تٛدٜ ٚ دس ا٘ی صاٚیٝ٘ٛع كفحٝ صاٚیٝ داس ایٗ ٞیذسٚٔٛتٛسٞا ٔـاتٝ پٕپ پیؼتٛ٘ی تا كفحٝ

ی كفحٝ صاٚیٝ داس لاتُ تغییش ( ػاختٝ ٔی ؿٛ٘ذ. دس ٘ٛع راتزایی حاتت ػشػت صاٚیٝ داس حاتت( ٚ راتزایی ٔتغیش ) صاٚیٝ

 دٚسا٘ی ٞیذسٚٔٛتٛس حاتت ٚ دس ٘ٛع راتزایی ٔتغیش ػشػت دٚسا٘ی ٞیذسٚٔٛتٛس لاتُ تغییش ٔی تاؿذ.  

 
ٌشدد. دس ی صاٚیٝ داس ٚ چشخؾ ؿفت ٔیٞا تٝ كفحٝٔٛرة اػٕاَ ٘یشٚ اص پیؼتٖٛ ٞافـاس سٚغٗ ٚسٚدی سٚی پیؼتٖٛ

ی كفحٝ ٔی ٌیشد (، ٚاتؼتٝ تٝ صاٚیٝا٘ٛاع دتی ٔتغیش راتزایی ٞیذسٚٔٛتٛس ) حزٓ سٚغٙی وٝ دس ٞیذسٚٔٛتٛس رای ٔی

یاتذ. ػشػت دٚساٖ ؿفت واٞؾ ٔیدٞذ دس حاِیىٝ ی كفحٝ ٌـتاٚس تیـتش ٞیذسٚٔٛتٛس سا ٘تیزٝ ٔیتاؿذ. افضایؾ صاٚیٝ

ٌشدد. ارضا ٚ ػّٕىشد ٞیذسٚٔٛتٛس پیؼتٛ٘ی ٔحٛس خٕیذٜ ) ػش واٞؾ صاٚیٝ ٔٙزش تٝ افضایؾ ػشػت ٚ واٞؾ ٌـتاٚس ٔی

 تاؿٙذ.وذ ( دس ؿىُ صیش ٘ـاٖ دادٜ ؿذٜ اػت.ایٗ ٞیذسٚٔٛتٛسٞا تضسي ٚ حزیٓ ٔی

 
ص تٝ ٌـتاٚس تالا دس ػشػت وٓ ٔی تاؿذ ٔٛسد اػتفادٜ لشاس ٔی ٞیذسٚٔٛتٛسٞای پیؼتٛ٘ی ؿؼاػی اكٛلا دس راٞاییىٝ ٘یا

 ٌیش٘ذ. تٝ ػٙٛاٖ ٔخاَ تٝ ػٙٛاٖ ٔحشن ٚیٙچ. 

 

 
the internal radial piston motor is applied there where high torques are required. Of 

this type of hydraulic motor there are motors available with a displacement of 033 

liter/rotation and an output torque of more than 000330333 Nm! For example, they 

are used to drive winches, shredders, wheels, bucket wheels. 

 ترجمه کنیذ
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 عولگزّای دٍراًی با دٍراى هحدٍد

دسرٝ )یه دٚس( ًشاحی ٔی ؿٛ٘ذ.  360ی وٕتش اص ػٍّٕشٞای دٚسا٘ی تا دٚساٖ ٔحذٚد تشای ایزاد حشوت دٚسا٘ی تا صاٚیٝ

 ػاصد.اسی ػخت ٔٙاػة ٔیًشاحی رٕغ ٚ رٛس ٚ ٔماْٚ ایٗ ػٍّٕشٞا آٟ٘ا سا تشای اػتفادٜ دس ؿشایي و
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 اػتفادٜ ؿذٜ اػت؟ تا دٚساٖ ٔحذٚددس وذاْ یه اص ٔٛاسد صیش اص ػٍّٕشٞای دٚسا٘ی ٚ دس وذاْ یه اص ػٍّٕشٞای 

 

 ........................................... دػتٍاٜ ٘ٛسد

 

 .................................................. تیُ ٔىا٘یىی

 

دػتتتٍاٜ ػتتًٙ ص٘تتی   

 لٌؼات تخت 
.......................................... 

 

 ................................. ٔیىؼش تتٗ

 فعالیت
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 شیرهای کنترل جهت 

ٚتغییش ٔؼیش حشوت سٚغٗ اص ؿیشٞای وٙتشَ رٟت اػتفادٜ ٔی دس ػیؼتٕٟای ٞیذسِٚیه تٝ ٔٙظٛس تاص ٚ تؼتٝ وشدٖ 

 ؿٛد.

 
 ًاهگذاری شیزّای کٌتزل جْت

 2/4دس ٘أٍزاسی ایٗ ؿیشٞا اتتذا تؼذاد دٞا٘ٝ ٞا ٘ٛؿتٝ ؿذٜ ٚ پغ اص ٕٔیض تؼذاد ٚهؼیتٟا ٘ٛؿتٝ ٔی ؿٛد. تٙاتشایٗ ؿیش 

دس ؿىُ دٚ ٕ٘ٛ٘ٝ اص ؿیشٞای وٙتشَ رٟت ٘ـاٖ  داسد.ٚهؼیت  2ی واسی ٚ دٞا٘ٝ 4دٚ( یؼٙی ؿیشی وٝ -) تخٛا٘یذ چٟاس

ی تؼتٝ ؿىُ دس ؿیشٞا ٘ـاٖ دٞٙذٜ Tی رٟت حشوت ػیاَ ٔی تاؿٙذ. ػلأت ٞا ٘ـاٖ دٞٙذٜدادٜ ؿذٜ اػت. فّؾ

 تٛدٖ آٖ دٞا٘ٝ اػت.

ٛست دٞا٘ٝ ٞا تٝ كٛست هشتذسی ٚ دس ٚهؼیت چپ تٝ ك 2/4دس ٚهؼیت ساػت اص ؿیش  ؿٛدٔـاٞذٜ ٔیٕٞاٌ٘ٛس وٝ 

اهافٝ ؿذٜ اػت. دس ایٗ ٚهؼیت  2/4یه ٚهؼیت ٔیا٘ی ٘ؼثت تٝ ؿیش  3/4ٔٛاصی تٝ یىذیٍش اتلاَ داس٘ذ. دس ٔٛسد ؿیش 

ی پاییٗ تٝ یىذیٍش ٚكُ وٙاسی، دس ٚهؼیت ٚػي دٚ دٞا٘ٝ 3/4دس ؿیش  ٔیا٘ی ٞش چٟاس دٞا٘ٝ تٝ ٞٓ ٔتلُ ٔی تاؿٙذ.

 ی تالایی تؼتٝ ٔی تاؿٙذ.تٛدٜ ٚ دٚ دٞا٘ٝ
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 ؿیشٞای وٙتشَ رٟت صیش سا ٘أٍزاسی وٙیذ.

 
 

 

 اًَاع هَضع هیاًی در شیزّای کٌتزل جْت سِ ٍضعیتی

 

 ٍیضگی ًواد ًام

 ( Closed centerتؼتٝ ) 
 

دس كٛست ػذْ اػتفادٜ اص ؿیش تی تاسوٙٙذٜ،تالا سفتتٗ فـتاس ٚ تخّیتٝ اص ًشیتك     

 تٛاٖ تٝ ؿىُ حشاست ٚ داؽ وشدٖ سٚغٗ.فـاس ؿىٗ. تٝ ػثاست دیٍش تّفات 

 ( Tandem, Bypassتاص ) 
 

 ػذْ اتلاف تٛاٖ -تالا ٘شفتٗ فـاس-ی خشٚری پٕپ تٝ ٔخضٖتخّیٝ

 ( Pressure closedؿٙاٚس ) 
 

دس كتتٛست ػتتذْ اػتتتفادٜ اص ؿتتیش تتتی  -ی سٚغتتٗ دٚ ًتتشف تتتٝ ٔختتضٖتخّیتتٝ

سفتٗ فـاس ٚ تخّیٝ اص ًشیك فـاس ؿىٗ. تٝ ػثاست دیٍش تّفات تٛاٖ تاسوٙٙذٜ،تالا 

 تٝ ؿىُ حشاست ٚ داؽ وشدٖ سٚغٗ.

H  (Open center ) 
 

ػتذْ اتتلاف    -تالا ٘شفتٗ فـاس-ی سٚغٗ دٚ ًشف ٚ خشٚری پٕپ تٝ ٔخضٖتخّیٝ

 تٛاٖ

 تاصیاب
 

 -ػیّٙذس تٝ سٚغٗ ٚسٚدی تتٝ آٖ دس وتٛسع سفتت   اهافٝ وشدٖ سٚغٗ خشٚری اص 

 افضایؾ ػشػت سفت ػیّٙذس

 

 ّااستاًدارد ًاهگذاری دّاًِ

 ٞا تا اػتفادٜ اص حشٚف ٘ٛؿتٝ ؿذٜ سٚی ؿیش سا ٘ـاٖ ٔی دٞذ.ی تـخیق دٞا٘ٝرذَٚ صیش ٘حٜٛ

 ٘اْ دٞا٘ٝ سٚی ؿیش ٘ٛع دٞا٘ٝ

 P پٕپ )فـاس(

 A,B ی واسی ٞادٞا٘ٝ

 T تخّیٝ )تشٌـت(

 

 ی تحزیک شیزّاًحَُ

ٔٙظٛس اص تحشیه ؿیشٞا تؼییٗ ٚهؼیت آٟ٘ا ٔی تاؿذ.تٝ ایٗ ٔؼٙی وٝ یه ؿیش ػٝ ٚهؼیتی دس حاِت ٘شٔاَ دس وذاْ 

ٚهؼیت لشاس داسد ٚ دس چٝ كٛستی دس دٚ ٚهؼیت دیٍش لشاس ٔی ٌیشد. ِٛاصٔی وٝ ؿیشٞا سا تحشیه وشدٜ ٚ ٚهؼیت آٟ٘ا سا 

 ٘أیذٜ ٔی ؿٛ٘ذ. دس رذَٚ صیش ا٘ٛاع واسا٘ذاص ٕٞشاٜ تا ٕ٘اد آٟ٘ا آٔذٜ اػت.تؼییٗ ٔی وٙٙذ، واسا٘ذاص 
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 ؿىُ ٘اْ واسا٘ذاص سدیف ؿىُ ٘اْ واسا٘ذاص سدیف

 ػٕٛٔی 1
 

 ؿاخىی 10
 

 ؿؼتی فـاسی 2
 

 تشٌـت فٙشی 11
 

 (lever)اٞشٔی  3
 

 لفّی )ٌیشٜ ای، خاسوی( 12
 

 پذاِی 4
 

 ٚ   ٞیذسِٚیىی 10

 ٔیىشٚػٛئیچ )غّتىی( 5
 

 پٙٛٔاتیىی 11
   ٚ 

9 
ٔیىشٚػتتتتٛئیچ تتتتتا  

 تشٌـت خلاف
 

 تشلی ) ػِٛٙٛئیذی( 12
 

 

 

 

  Automation studio٘لة ٚ ارشای   

 

ػّٕىشد ؿیش وٙتشَ رٟت سا  Automation studioٔیخٛاٞیٓ تا تشػیٓ ٚ ؿثیٝ ػاصی ٔذاس صیش دس ٘شْ افضاس   هثال

 تشسػی وٙیٓ.

، Automation studioٞای ٞیذسِٚیه دس ٘شْ افضاس ػیؼتٓ تشای دػتشػی تٝ ارضای

-اتتذا ٌٔاتك تا آ٘چٝ دس فیّٓ آٔٛصؿی ٔلاحظٝ وشدیذ وتاتخا٘ٝ سا تاسٌزاسی وشدٜ ٚ ؿاخٝ

ٞای ٔشتًٛٝ ارضای ٔٛسد ٘ظش سا تا دسي وشدٖ ی ٞیذسِٚیه سا تاص ٔی وٙیٓ. اص صیش ؿاخٝ

ی ٔاٚع ( ٚاسد كفحٝ ٔی وشدٖ دوٕٝی واسی ٚ سٞا ) وـیذٖ ٕ٘اد ٔٛسد ٘ظش تا كفحٝ

           Hydraulic         Actuatorsوٙیٓ. تٝ ػٙٛاٖ ٔخاَ ػیّٙذس دٚ واسٜ سا اص ٔؼیش: 

 Double-Acting Cylinders   ا٘تخاب ٔی وٙیٓ. تشای اتلاَ لٌؼات تٝ یىذیٍش ٘ـاٍ٘ش

دس  تٝ ؿىُ  ی اَٚ ) ٔخلا ٚسٚدی پٕپ ( ٔی تشیٓ. ٘ـاٍ٘ش ٔاٚعٔاٚع سا سٚی دٞا٘ٝ

سا تٝ  ٔی آیذ. تا وّیه وشدٖ اتتذای اتلاَ ایزاد ٔی ٌشدد ٚ ٘ـاٍ٘ش ٔاٚع ؿىُ 

ی دْٚ ) ٔخضٖ ( تشدٜ ٚ ٍٞٙأیىٝ ٔاٚع ٔزذد ٌیشد. ٘ـاٍ٘ش ٔاٚع سا سٚی دٞا٘ٝخٛد ٔی

 دس آٔذ وّیه ٔی وٙیٓ. اتلاَ تیٗ دٚ دٞا٘ٝ تشلشاس ؿذٜ اػت. تٝ ؿىُ 

 پخش فیلم
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ٚاسد ٔحیي ؿثیٝ ػاصی ؿٛیذ.  Simulationاص ٔٙٛی  Normal ییا ا٘تخاب ٌضیٙٝ  تا وّیه وشدٖ سٚی آیىٖٛ 

 دس ٚهؼیتٟای ٔختّف ػّٕىشد ایٗ ؿیش ٚ تاحیش آٖ سٚی ٔذاس سا تثیٙیذ. 3/4حالا تا وّیه وشدٖ سٚی اٞشْ ؿیش 

 
 

 

 

 

  سا تٙٛیؼیذ. Hydraulicی ٔؼیش لشاسٌیشی ارضای ٔختّف دس صیش ؿاخٝ ٞای ؿاخٝ

 هسیر نواد نام قطعه

 پٕپ
 

 

   ٔخضٖ ٞیذسِٚیه

 2/4ؿیش 
 

 

 ػیّٙذس یىىاسٜ
 

 

 3/4ؿیش 
 

 

 

 ا٘ٛاع ػِٛٙٛئیذ ؿیشٞای تشلی ٚ ٚیظٌیٟای ٞشیه چیؼت؟

 

 

 فعالیت

 پژوهش کنیذ
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 شیرهای کنترل فشار

ی فـاس، تشتیثی، تشٔضی، ٔتؼادَ وٙٙذٜ، تی ) ٔحذٚد وٙٙذٜ ی وّی ؿیشٞای فـاس ؿىٗؿیشٞای وٙتشَ فـاس تٝ دٚ دػتٝ

ی فـاسؿىٗ، دس حاِت ٘شٔاَ )تحشیه تمؼیٓ ٔی ؿٛ٘ذ. ؿیشٞای دػتٝی فـاس ( ) واٞٙذٜٚ سٌٛلاتٛس فـاس  تاس وٙٙذٜ(

اص خٛد ػثٛس ی ٚسٚدی یا لؼٕت دیٍشی اص ٔذاس تاص ؿذٜ ٚ سٚغٗ سا ٘ـذٜ( تؼتٝ ٔی تاؿٙذ ٚ تا تالا سفتٗ فـاس دس دٞا٘ٝ

ی ٔی دٞٙذ. دس حاِیىٝ دس سٌٛلاتٛس فـاس ؿیش دس حاِت ٘شٔاَ )تحشیه ٘ـذٜ( تاص تٛدٜ ٚ تا تالا سفتٗ فـاس دس دٞا٘ٝ

 خشٚری ؿیش تؼتٝ ٔی ؿٛد.

 
 

 ی فشارهحدٍد کٌٌدُ

٘اخٛاػتٝ سا دس ی رٌّٛیشی اص افضایؾ فـاس ایٗ ؿیش وٝ تٝ آٖ ؿیش إًیٙاٖ ٚ فـاس ؿىٗ ٘یض ٌفتٝ ٔی ؿٛد، ٚظیفٝ

ػیؼتٕٟای ٞیذسِٚیه تٝ ػٟذٜ داسد. تٝ ایٗ ٔؼٙی وٝ حذاوخش فـاس ٔذاس سا تٙظیٓ ٔی وٙذ. افضایؾ فـاس دس احش تؼتٝ 

ؿذٖ ٔؼیش رشیاٖ یا تاس سٚی ػٍّٕش اتفاق ٔی افتذ ٚ ایٗ ؿیش اص پٕپ، ؿیشٞا، اتلالات ٚ ػایش ارضا دس تشاتش افضایؾ فـاس 

ش حفاظت اص ارضا حذاوخش ٘یشٚی ػیّٙذسٞا ٚ ٌـتاٚس ٞیذسٚٔٛتٛسٞا سا ٔحذٚد ٔی وٙذ. ٔحذٚد ٔحافظت ٔی ٕ٘ایذ. ػلاٜٚ ت

ی فـاس یه ؿیش ٘شٔاَ تؼتٝ ٔی تاؿذ وٝ تا سػیذٖ فـاس تٝ ٔیضاٖ ٔؼیٙی تاص ؿذٜ ٚ سٚغٗ سا تٝ ٔخضٖ تخّیٝ ٔی وٙٙذٜ

 وٙذ.

 
 

ؿیشٞای 
 وٙتشَ فـاس

 ؿیش ٔحذٚد 

 وٙٙذٜ ی فـاس

 ؿیش تشٔضی

ؿیش ٔتؼادَ 
 وٙٙذٜ

 واٞٙذٜ فـاس

 تی تاس وٙٙذٜ

 ؿیش تشتیثی
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ؿٛد. ٘ٛع پیّٛتی رشیاٖ تیـتشی یّٛتی( ػاختٝ ٔیی فـاس دس دٚ ٘ٛع تحشیه ٔؼتمیٓ ٚ  غیش ٔؼتمیٓ )پٔحذٚد وٙٙذٜ

 ٘ؼثت تٝ ٘ٛع تحشیه ٔؼتمیٓ اص خٛد ػثٛس ٔی دٞذ.

 
The pressure at which a valve first begins to pass flow is the cracking pressure of a 

valve. The pressure at which a valve passes its full-rated capacity is the full-flow 

pressure of a valve. Because of spring rate, a full-flow pressure is higher than a 

cracking pressure. 

 

                     
 

ی ٘شْ سا ارشا وٙیذ. ٔا٘ٙذ آ٘چٝ دس فیّٓ آٔٛصؿی ٔلاحظٝ وشدیذ، وتاتخا٘ٝ Automation studio٘شْ افضاس 

افضاس سا تاسٌزاسی وشدٜ ٚ ٔذاسٞایی ٌٔاتك ؿىُ تشػیٓ وٙیذ. تا ٚسٚد تٝ ٔحیي ؿثیٝ ػاصی ؿیش دٚ ساٞٝ 

سا تحشیه وٙیذ ) تا ٘ـاٍ٘ش ٔٛع سٚی ٕ٘اد ؿیش سفتٝ وّیه وٙیذ(. ػذدی وٝ فـاسػٙذ ٘ـاٖ ٔی   

ای ٔی ٌیشیذ؟ تشای چٝ ٘تیزٝدٞذ سا یادداؿت وٙیذ. اػذاد تذػت آٔذٜ اص دٚ ٔذاس سا تا ٞٓ ٔمایؼٝ وٙیذ 

ای ٌٔاتك ؿىُ ی فـاس )فـاسؿىٗ(، دٚ تاس سٚی ٕ٘اد ؿیش وّیه وٙیذ. پٙزشٜتٙظیٓ ؿیش ٔحذٚد وٙٙذٜ

فـاس ٔٛسد ٘ظش سا ٚاسد  Cracking Pressureٚ دس لؼٕت  Technical Dataی تاص ٔی ؿٛد. دس ؿاخٝ

 وٙیذ.

 فعالیت

 ترجمه کنیذ



  35 

 
ه سٚی ٕ٘اد ؿیش دس ٔحیي ؿثیٝ ػاصی ٚ تٙظیٓ فـاس ی فـاس دٚ تاس وّیساٜ دیٍش تٙظیٓ ٔحذٚد وٙٙذٜ

 ٔی تاؿذ. ٌٔاتك ؿىُ صیش. 

 

 
 

 

٘تایذ تذػت آٔذٜ  وٙیذ.ٔذاسٞای ٔشتٛى تٝ فؼاِیت فٛق سا سٚی تاتّٛی آٔٛصؿی تؼتٝ ٚ آٟ٘ا سا ساٜ ا٘ذاصی 

 سا تا ٘تایذ ٘شْ افضاس ٔمایؼٝ وٙیذ.
 

 وف واسٌاٜ ٘شیضد. دس ایٙلٛست الذاْ تٝ خـه وشدٖ ٕ٘اییذتا اص ػش  ٔشالة تاؿیذ دس حیٗ واس سٚغٗ دس

 خٛسدٖ رٌّٛیشی ؿٛد.

 .اص ٘لة وأُ ٚ كحیح اتلالات إًیٙاٖ حاكُ وٙیذ 

 .لثُ اص ساٜ ا٘ذاصی ٔذاس تٛػي ٞٙشآٔٛص وٙتشَ ؿٛد   

 نکات ایمنی
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 (Unloading valveشیز بی بار کٌٌدُ )

پٕپ ٕ٘ی تاؿذ، رشیاٖ اسػاِی اص ػٛی پٕپ سا دس فـاس پاییٗ تٝ ٔخضٖ ؿیش تی تاس وٙٙذٜ دس ٔٛالؼی وٝ ٘یاص تٝ خشٚری  

وٙذ. ایٗ ػُٕ تاػج ٔی ؿٛد تا اص اتلاف تٛاٖ ٚ ایزاد حشاست رٌّٛیشی ؿٛد. دس كٛستی وٝ اص ؿیش تی تاس تخّیٝ ٔی

ی فـاس تخّیٝ ٔی ؿٛد وٝ تاػج اتلاف تٛاٖ ٚ تِٛیذ وٙٙذٜ اػتفادٜ ٘ـٛد، سٚغٗ دس فـاس تالا  اص ًشیك ؿیش ٔحذٚدوٙٙذٜ

فـاس تالا (  -فـاسوٓ، دتی وٓ -) دتی صیاد Hi-Lowحشاست دس ػیؼتٓ ٔی ٌشدد. اص ؿیش تی تاسوٙٙذٜ دس ٔذاسٞای 

اػتفادٜ ٔی ٌشدد. ایٗ ٔذاسٞا اغّة دس پشػٟا ٔٛسد اػتفادٜ لشاس ٔی ٌیشد. تذیٗ كٛست وٝ دس تخـی اص وٛسع ٘یاص تٝ 

ػت صیاد دس ٘تیزٝ دتی صیاد ٔی تاؿذ. دس٘تیزٝ ٞش دٚ پٕپ ) پٕپ تا دتی صیاد ٚ فـاس واسی پاییٗ ٚ پٕپ تا دتی وٓ ٚ ػش

تاؿذ. ٌشدد، ػشػت وٓ ٚ فـاس تالا ٔٛسد ٘یاص ٔیفـاس واسی تالا ( دس ٔذاس ٞؼتٙذ. ٍٞٙأیىٝ ؿىُ دٞی لٌؼٝ آغاص ٔی

 ؿٛد. تاسوٙٙذٜ تٝ ٔخضٖ تخّیٝ ٔی تٙاتشایٗ خشٚری پٕپ تا دتی تالا تٛػي ؿیش تی

 
 

 شیز تزتیبی

تٛاٖ تٝ ی فـاس سا ٔیی فـاس ٔی تاؿذ. دس ػُٕ یه ؿیش ٔحذٚد وٙٙذًٜشاحی ؿیشٞای تشتیثی ٔـاتٝ ٔحذٚد وٙٙذٜ

سا  ای اص واستشد ایٗ ؿیش سا دس ؿىُ ٔـاٞذٜ ٔی وٙیذ. اتتذا ٌیشٜ لٌؼٝػٙٛاٖ ؿیش تشتیثی ٔٛسد اػتفادٜ لشاس داد. ٕ٘ٛ٘ٝ

ٌشفتٝ، ػپغ  ػٛساخىاسی ا٘زاْ ٔی ؿٛد. ٍٞٙاْ تشٌـت اتتذا تایذ اتضاس اص لٌؼٝ دٚس ؿٛد ٚ تؼذ اص آٖ ٌیشٜ لٌؼٝ سا آصاد 

 وٙذ.
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ٌٔاتك ؿىُ ٔذاس ٔشتٛى تٝ ػٛساخىاسی ) حشوت تشتیثی ( سا تؼتٝ ٚ تٝ وٕه ٞٙشآٔٛص خٛد آٖ سا ساٜ 

 ا٘ذاصی ٕ٘اییذ.
 

 ی فشارشیز کاٌّدُ

ی خشٚری اص ی خشٚری فشٔاٖ ٔیٍیشد. تا افضایؾ فـاس دٞا٘ٝفـاس یه ؿیش ٘شٔاَ تاص ٔی تاؿذ وٝ اص دٞا٘ٝی واٞٙذٜ

ی ٚسٚدی سا ی فـاس، فـاس دٞا٘ٝدٞذ. واٞٙذٜی ػثٛس رشیاٖ سا ٕ٘یٔمذاس تٙظیٓ ؿذٜ تٛػي فٙش، ؿیش تؼتٝ ؿذٜ ٚ اراصٜ

ٔخاَ دس ٔذاس صیش ٞیذسٚٔٛتٛس دس یه فـاس واسی ) فـاس اكّی داسد. تٝ ػٙٛاٖ واٞؾ دادٜ ٚ ٔمذاس آٖ سا حاتت ٍ٘ٝ ٔی

ی فـاس تٙظیٓ ؿذٜ( ٚ ػیّٙذس دس فـاس واسی پاییٙتشی واس ٔی وٙٙذ. اص یه ؿیش ػیؼتٓ وٝ تٛػي ٔحذٚد وٙٙذٜ

 ی ػیّٙذس اػتفادٜ ٌشدیذٜ اػت.ی فـاس تٝ ٔٙظٛس واٞؾ فـاس اكّی ػیؼتٓ تشای اػتفادٜواٞٙذٜ

 
 

 

یذسِٚیه تشای حاتت ٍ٘ٝ داؿتٗ لٌؼٝ واس تٝ ٔٙظٛس ا٘زاْ ػُٕ ػٛساخىاسی ٔٛسد اػتفاد لشاس ی ٞیه ٌیشٜ

ٔی ٌیشد. تا تٛرٝ تٝ ٔتفاٚت تٛدٖ رٙغ لٌؼات ٘یاص اػت وٝ ٘یشٚی ٌیشٜ لاتُ تٙظیٓ تاؿذ.ٔذاس سا وأُ 

 وشدٜ ٚ سٚی ٔیض واس خٛد ٘لة ٚ ساٜ ا٘ذاصی ٕ٘اییذ.
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 شیز هتعادل کٌٌدُ 

ؿیش ٔتؼادَ وٙٙذٜ تشای رٌّٛیشی اص ػمٛى تحت تاس ػیّٙذسی وٝ تٝ كٛست ػٕٛدی ٘لة ؿذٜ، اػتفادٜ ٔی ؿٛد. تاس 

تٕایُ تٝ وـیذٖ دػتٝ پیؼتٖٛ تٝ ػٕت پاییٗ سا داسد. دس كٛستی وٝ ٔا٘غ وـؾ دػتٝ پیؼتٖٛ تٛػي ٚص٘ٝ ٘ـٛیٓ، 

ؿیش ٔتؼادَ وٙٙذٜ رض ؿیشٞای وٙتشَ فـاس ٘شٔاَ ". ٔی افتذ"ػیّٙذس تا ػشػت صیاد تٝ پاییٗ حشوت وشدٜ ٚ اكٌلاحا 

دس پاییٗ  دٞذ. ؿیش ٔتؼادَ وٙٙذٜتؼتٝ ٔی تاؿذ وٝ تا سػیذٖ فـاس تٝ حذ تٙظیٕی تاص ؿذٜ ٚ رشیاٖ سا اص خٛد ػثٛس ٔی

 ٕ٘ایذ. دػت ػیّٙذس ٘لة ؿذٜ ٚ ایزاد فـاس دس خشٚری ػیّٙذس، احش ٚصٖ سٚی ػیّٙذس سا خٙخی ٔی

 
 

 

  شیز تزهشی

دس ٚالغ ٕٞاٖ ؿیش ٔتؼادَ وٙٙذٜ ٔی تاؿذ وٝ تشای وٙتشَ ٞیذسٚٔٛتٛسٞا تٝ واس ٌشفتٝ ٔی ؿٛ٘ذ ٚ دس ایٗ ٘ٛع واستشد ٘اْ 

ؿیش تشٔضی تٝ آٟ٘ا دادٜ ٔی ؿٛد. ٍٞٙأیىٝ ؿیش وٙتشَ رٟت تٝ ٚهؼیت ٚػي تغییش ٔٛهغ ٔی دٞذ، ٞیذسٚٔٛتٛس دس احش 

یذسٚٔٛتٛس ٔا٘ٙذ پٕپ ػُٕ ٔی وٙذ. دس حاِیىٝ ؿیش تؼتٝ ؿذٜ ٚ سٚغٙی دس ایٙشػی تاس دٚساٖ خٛاٞذوشد. دس ایٗ حاِت ٞ

ٚسٚدی پٕپ ٚرٛد ٘ذاسد. ؿیش تشٔضی تا تؼتٝ ؿذٖ ؿیش وٙتشَ رٟت ٚافت فـاس دس ٚسٚدی ٞیذسٚٔٛتٛس تؼتٝ ؿذٜ ٚ 

 دٞذ.ی دٚساٖ تٝ ٞیذسٚٔٛتٛس ٕ٘یاراصٜ
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 شیرهای کنترل جریاى 

ٚ دس ػٍّٕشٞای دٚسا٘ی ٌـتاٚس ٚ ػشػت دٚساٖ ) دٚس تش دس دلیمٝ (، دٚ فاوتٛس ٟٕٔی دس ػٍّٕشٞای خٌی ٘یشٚ ٚ ػشػت 

ػشػت تاتؼی اص  V=Q/Aی ٞؼتٙذ وٝ تایذ وٙتشَ ؿٛ٘ذ. ٘یشٚ ٚ ٌـتاٚس تا تٙظیٓ فـاس وٙتشَ ٔی ؿٛ٘ذ. ًثك ساتٌٝ

ختٝ ٔی ؿٛد ٚ لاتُ تغییش ػٌح ٔمٌغ ٚ ٘شخ رشیاٖ ٔی تاؿذ. اص آ٘زاوٝ ػٌح ٔمٌغ دس ػٍّٕشٞا یه تاس ا٘تخاب ٚ ػا

٘یؼت تٙاتشایٗ ػشػت ػٍّٕش تاتؼی اص ٘شخ رشیاٖ خٛاٞذ تٛد. ػشػت ػٍّٕشٞا اػٓ اص خٌی ٚ دٚسا٘ی تٛػي ؿیشٞای 

وٙتشَ رشیاٖ، وٙتشَ ٔی ؿٛ٘ذ. دس ٚالغ ؿیشٞای وٙتشَ رشیاٖ تٝ ٔٙظٛس واٞؾ ػشػت ػیّٙذسٞا ٚ ٞیذسٚٔٛتٛسٞا ٔٛسد 

 اػتفادٜ لشاس ٔی ٌیش٘ذ. 

 

 

 

 آیا تا اػتفادٜ اص ؿیشٞای وٙتشَ رشیاٖ ٔی تٛاٖ ػشػت ػٍّٕشٞا سا افضایؾ داد؟                  

 
ٌّٛیی ٚ اسیفیغ ٔماٚٔتی دس تشاتش ػثٛس رشیاٖ ٞؼتٙذ. تفاٚت ایٗ دٚ دس ؿىُ ٞٙذػی ٔماٚٔت ٔی تاؿذ. دس ٔٛاسدی وٝ 

 ؿیشٞای ٘ٛع اسیفیغ اػتفادٜ ٔی ٕ٘اییٓ.تخٛاٞیٓ وٙتشَ ػشػت ٔؼتمُ اص تغییشات دٔا تاؿذ اص 

 

ؿیشٞای وٙتشَ 
 رشیاٖ

ٚاتؼتٝ تٝ اختلاف  
 فـاس دٚ ػش ؿیش

 ٘ٛع اسیفیغ ٘ٛع ٌّٛیی

ٔؼتمُ اص اختلاف  
 فـاس دٚ ػش ؿیش

 ٘ٛع اسیفیغ ٘ٛع ٌّٛیی

 بحث کنیذ
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 ٌّٛیی لاتُ تٙظیٓ

ی رشیاٖ، رشیاٖ ػثٛسی اص ؿیش ٚاتؼتٝ تٝ اختلاف فـاس دٚ ػش ؿیش ) افت فـاس دس ٞش دٚ ٘ٛع ؿیشٞای وٙتشَ وٙٙذٜ

سا حاتت ٍ٘ٝ داخُ ؿیش( ٔی تاؿذ. ؿیشٞای تٙظیٓ رشیاٖ ٔؼتمُ اص اختلاف فـاس دٚ ػش ؿیش ٔیضاٖ دتی ػثٛسی اص ؿیش 

ٔی داس٘ذ. دس تؼیاسی اص ٔٛاسد حاتت تٛدٖ رشیاٖ ٔذ ٘ظش ٘یؼت. ٔخلا تغییش ػشػت ػٍّٕش دس احش تغییش تاس سٚی آٖ ٟٔٓ 

تٛاٖ اص ؿیشٞای وٙتشَ رشیاٖ اػتفادٜ وشد. ؿیشٞای وٙتشَ رشیاٖ ٘ثاؿذ حتی ٌّٔٛب تاؿذ. دس ایٍٙٛ٘ٝ ٔٛاسد ٔی

 ی فـاس ٌفتٝ ٔی ؿٛد.ٚ تٝ آٟ٘ا ؿیشٞای وٙتشَ رشیاٖ تا رثشاٖ وٙٙذٜ ی تالاتشی داس٘ذٔؼتمُ اص فـاس ٞضیٙٝ

 

 جْتِشیز کٌتزل جزیاى یک

ایٗ ؿیش تشویة دٚ ؿیش وٙتشَ رشیاٖ ) ٌّٛیی یا اسیفیغ ( ٚ یه ؿیش یىٌشفٝ ٔی تاؿذ. رشیاٖ دس ٔؼیشی وٝ ؿیش 

 وشدٜ ٚلاتُ تٙظیٓ ٕ٘ی تاؿذ. یىٌشفٝ تؼتٝ اػت لاتُ وٙتشَ تٛدٜ ٚ دس ٔؼیش ٔخاِف اص ؿیش یىٌشفٝ ػثٛس
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 هحل قرارگیری شیرهای کنترل جریاى در هذار

 کٌتزل جزیاى ٍرٍدی

ی ٚسٚدی ػیّٙذس ٘لة ؿذٜ ٚ رشیاٖ ٚسٚدی تٝ ػیّٙذس سا وٙتشَ ٔی ٕ٘ایذ. دس ایٗ سٚؽ، ؿیش وٙتشَ رشیاٖ تٝ دٞا٘ٝ

 فـاسی ( ٔٙاػة خٛاٞذ تٛد. ایٗ سٚؽ وٙتشَ دس كٛستی وٝ تاس تا حشوت ػٍّٕش ٔخاِفت وٙذ ) تاس

 
 کٌتزل جزیاى خزٍجی

ی خشٚری ػیّٙذس ٔتلُ ؿذٜ ٚ رشیاٖ خشٚری اص ػیّٙذس وٝ تٝ ًشف ٔخضٖ دس ایٗ سٚؽ ؿیش وٙتشَ رشیاٖ تٝ دٞا٘ٝ

سٚد سا وٙتشَ ٔی ٕ٘ایذ. دس كٛستی وٝ تاس ٔٛافك  تا رٟت حشوت ػٍّٕش تاؿذ، ایٗ سٚؽ تٟتشیٗ ػّٕىشد سا خٛاٞذ ٔی

 ِثتٝ اٌش تاس ٔخاِف رٟت حشوت ػٍّٕش تاؿذ ٘یض ایٗ سٚؽ لاتُ اػتفادٜ اػت.داؿت. ا

 
 کٌتزل هَاسی

ی ػٍّٕش ٕ٘ی تاؿذ سا تٝ دس ایٗ سٚؽ ؿیش وٙتشَ رشیاٖ تٝ ٔٛاصات ػٍّٕش تؼتٝ ؿذٜ ٚ تخـی اص رشیاٖ وٝ ٔٛسد اػتفادٜ

ی دٚ سٚؽ دیٍش واستشد ٘ذاسد. ٕٞا٘ٙذ وٙتشَ رشیاٖ ٚسٚدی دس كٛستی وٝ تاس ٔخضٖ تخّیٝ ٔی وٙذ. ایٗ سٚؽ تٝ ا٘ذاصٜ

 ٔٛافك تا رٟت حشوت ػٍّٕش تاؿذ أىاٖ وٙتشَ ػشػت ٚرٛد ٘ذاسد. 

 
A flow equalizer (flow divider) is used in some hydraulic systems to synchronize 

the operation of two actuating units. An equalizer divides a single stream of fluid 

from a directional-control valve into two equal streams. Each actuating unit 

receives the same flow rate; both move in unison. 
 

 ترجمه کنیذ
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 تشػیٓ وٙیذ.  Automation studio ٔذاس صیش سا دس ٘شْ افضاس

 
 ػشػت دٚسا٘ی سا Technical Data یی ٔماتُ تاص ٔی ؿٛد. دس ؿاخٝتا دٚ تاس وّیه سٚی پٕپ پٙزشٜ 

0033rpm 30 سا ٚ راتزایی پٕپcm
3
/rev  َٚاسد ٔی وٙیٓ. ػپغ تا دٚتاس وّیه سٚی ؿیشٞای وٙتش

 % ٚاسد ٔی وٙیٓ.100رشیاٖ دسكذ تاص تٛدٖ ؿیش سا 

 

 

0.00 Bar

 فعالیت
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ی سػاْ دسي ) ی سػاْ ٌـٛدٜ ٔی ؿٛد. ػیّٙذس سا سٚی پٙزشٜپٙزشٜ  تا وّیه سٚی آیىٖٛ سػاْ  

تاص خٛاٞذ ؿذ. ٔٛاسد  Plot Selectionی ػیّٙذس سا تا ٔاٚع وـیذٜ ٚ سٚی سػاْ تیٙذاصیذ( وٙیذ. پٙزشٜ

ی ی ٔشتًٛٝ ٌضیٕٙٝ٘ایؾ دادٜ ؿذٜ دس ایٗ پٙزشٜ تؼتٝ تٝ ٔٛهٛع ا٘تخاتی ٔتفاٚت خٛاٞذ تٛد. دس پٙزشٜ

Linear Speed  ٚ ٜسا ا٘تخاب وشدOK .وٙیذ 

 
 رسام
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وّیه وٙیذ. ٔؼیش رخیشٜ ػاصی سا ا٘تخاب وشدٜ ٚ فایُ  Exportپغ اص ا٘زاْ ؿثیٝ ػاصی دس سػاْ سٚی 

 ٌضاسؽ سا رخیشٜ ٕ٘اییذ.

 
% تٙظیٓ وٙیذ. دلت 60% ٚ خي تشٌـت سا 10ایٗ تاس دسكذ تاص ؿذٖ ؿیش وٙتشَ رشیاٖ خي سفت سا 

تٙظیٓ ؿذٜ تاؿذ. یه تاس دیٍش ؿثیٝ ػاصی سا ا٘زاْ دادٜ  80barی فـاس سٚی ٙذٜوٙیذ وٝ ؿیش ٔحذٚد وٙ

ٞای رخیشٜ ؿذٜ، اػذاد تذػت آٔذٜ تشای ػشػت ٚ ٔخُ لثُ فایُ خشٚری سا رخیشٜ وٙیذ. تا تاص وشدٖ فایُ

یؼٝ سفت ٚ تشٌـت سا دس حاِت اَٚ ٔمایؼٝ وٙیذ. اػذاد تذػت آٔذٜ دس حاِت اَٚ ٚ حاِت دْٚ سا ٘یض ٔما

 وٙیذ. چٝ ٘تایزی ٔی ٌیشیذ؟ سٚی ٘تایذ تذػت آٔذٜ تحج وٙیذ.
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 شیرهای یکطرفه

ی ػثٛس رشیاٖ سا ٔی دٞٙذ. تٝ ایٗ ٔؼٙی وٝ دس یه ؿیشٞای یىٌشفٝ ٕٞاٌ٘ٛس وٝ اص ٘أـاٖ پیذاػت، دس یه رٟت اراصٜ

 رٟت ػیاَ ٔی تٛا٘ذ اص ؿیش ػثٛس وٙذ ٚ دس رٟت دیٍش ٔؼیش ػثٛس ٔؼذٚد اػت. 

 

 سادُ یشیز یکطزفِ

دٞٙذ. ٍٞٙأیىٝ ی ػثٛس رشیاٖ سا ٔیدػتٝ اص ؿیشٞای یىٌشفٝ دس یه رٟت ٕٞٛاسٜ تؼتٝ تٛدٜ ٚ دس رٟت دیٍش اراصٜ

ی ٔخشًٚی ٔٛرة فـشدٜ ؿذٖ فٙش ٚ تاص ؿذٖ ٔؼیش ٚ ػثٛس رشیاٖ اص ػٕت ٔؼیش تاص ٚاسد ؿیش ؿٛد، فـاس ٚاسدٜ تش لٌؼٝ

فـاسد. تٙاتشایٗ دس ٔؼیش ٔخاِف ٔؼیش ی ٔخشًٚی سا تٝ تىیٝ ٌاٜ ٔیـاس ػیاَ، لٌؼٝرشیاٖ ٔی ٌشدد. دس ٔؼیش ٔخاِف ف

 ای ٚ ٔخشٚى ٘الق ٘یض ٔی تٛاٖ اػتفادٜ وشد. ی ػاچٕٝی ٔخشًٚی اص لٌؼٝٞیچٍاٜ تاص ٘خٛاٞذ ؿذ. تٝ رای لٌؼٝ

 

 

 

وٙٙذ. تٝ ایٗ ٘ٛع ؿیشٞا، ؿیشٞای ی ػادٜ اص فٙش دس پـت ٔخشٚى یا ػاچٕٝ اػتفادٜ ٕ٘ی تشخی اص ؿیشٞای یىٌشفٝ

 ی تذٖٚ پیؾ تاس ٌفتٝ ٔی ؿٛد. یىٌشفٝ

 شیرهای یکطرفه

 شیر یکطرفه ساده شیر یکطرفه پیلوتی پرکن
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 کاربزد شیزّای یکطزفِ در پوپ دستی

 دس ؿىُ یه پٕپ تا ٔحشن دػتی ٘ـاٖ دادٜ ؿذٜ اػت.

 ی پیّٛتیؿیش یىٌشفٝ

 ٔی ؿٛد. تفاٚت ایٗ ٘ٛع ؿیش یىٌشفٝ تا ٘ٛع ػادٜ دس ایٙؼت وٝ ٔؼیش ٔؼذٚد تٛػي ػیٍٙاَ ) فـاس پیّٛت ( تاص

     
تاص Xیتٛػي فـاس دس دٞا٘ٝ Aتٝ  B ٔؼیش             تاص Bتٝ  Aٔؼذٚد                            ٔؼیش  Aتٝ  Bٔؼیش            

   

 ( Pre-fill valveپزکي ) 

پیّٛتی تضسي ٔی تاؿذ. اص ایٗ ؿیشٞا تٝ ٔٙظٛس پشوشدٖ ػیّٙذسٞای تضسي ٍٞٙاْ حشوت ػشیغ ) تٝ  یپشوٗ، ؿیش یىٌشفٝ

 ٞا اػتفادٜ ٔی ؿٛد (.ػٙٛاٖ ٔخاَ دس پشع

 
 واستشد پشوٗ 

 

 

 ی ػّٕىشد پٕپٟای دػتی ٚ واستشد ؿیش یىٌشفٝ دس آٖ تحمیك وٙیذ.دس ٔٛسد ٘حٜٛ

 

 

 پژوهش کنیذ
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 واستشدٞای ؿیش یىٌشفٝ

 واستشد ؿىُ واستشد ؿىُ

 

ٔؼیش وٙاس ٌزس ٍٞٙاْ 

 ا٘ؼذاد فیّتش 

 

یىزٟتٝ ٕ٘ٛدٖ وٙتشَ 

رشیاٖ دس ؿیش وٙتشَ 

 رشیاٖ

 

ٔؼیش وٙاس ٌزس دس ؿیشٞای 

وٙتشَ رشیاٖ ٔؼتمُ اص 

فـاس ٚ ؿیشٞای تشتیثی، 

 تشٔضی ٚ ٔتؼادَ وٙٙذٜ
 

تٝ ػٙٛاٖ پشوٗ ػیّٙذسٞای 

 تضسي

 

تأیٗ سٚغٗ ٞیذسٚٔٛتٛس 

ٔتلُ تٝ رؼٓ دٚاس ٍٞٙاْ 

 تؼتٝ ؿذٖ ؿیش 

 

 ی رشیاٖیىؼٛ وٙٙذٜ

 

رشیاٖ اص وذأیه ػثٛس  ی ٔٛاصی داسیٓ وٝ اص یه پٕپ تغزیٝ ٔی ؿٛد. تٝ ٘ظش ؿٕاػٝ ؿیش یىٌشفٝ

 تٛهیح دٞیذ.تا تٛرٝ تٝ ؿىُ خٛاٞذ وشد؟ 

 
 

 بحث کنیذ
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 .پیؾ اص تشن ٔاؿیٗ، تاس سا سٚی صٔیٗ تٍزاسیذ ٚ ػیؼتٓ سا اص حاِت تحت فـاس خاسد وٙیذ 

 .ٞشٌض ٍٞٙاْ سٚؿٗ تٛدٖ ٔٛتٛس، الذاْ تٝ تؼٕیش ٘ىٙیذ 

 خاسد وٙیذ. لثُ اص تاص وشدٖ خٌٛى ػیؼتٓ سا اص حاِت تحت فـاس 

 .ٍٞٙاْ تؼٕیش ٚ ٍٟ٘ذاسی، ػیّٙذسٞا سا لفُ وٙیذ 

 .تشای رٌّٛیشی اص پاؿؾ سٚغٗ اص تؼتٗ تٕأی اتلالات إًیٙاٖ حاكُ وٙیذ 

 .ٍٞٙاْ ؿؼتـٛی لٌؼات اص ٔحِّٟٛای غیشفشاس اػتفادٜ وٙیذ 

  دػتىؾ تشای پیذا وشدٖ ٘ـتی دس ػیؼتٕٟای ٞیذسِٚیه تٝ ٞیچ ٚرٝ اص دػت اػتفادٜ ٘ىٙیذ. حتٕا

 ٚ ػیٙه ٔٙاػة داؿتٝ تاؿیذ ٚ اص یه تىٝ چٛب یا ؿیـٝ تشای پیذا وشدٖ ٔحُ ٘ـتی اػتفادٜ وٙیذ.

 :كذٔات ٘اؿی اص ػیؼتٕٟای ٞیذسِٚیه ػثاستٙذ اص 

 ػٛختٗ ٘اؿی اص سٚغٗ داؽ 

 ٘فٛر سٚغٗ تحت فـاس تٝ صیش پٛػت 

 آتؾ ػٛصی 

 وٛفتٍی، تشیذٖ یا خشاؽ ٘اؿی اص خشاتی ػیؼتٕٟای ٞیذسِٚیه 

 ذٚٔیت ٘اؿی اص حشوات ٘اخٛاػتٝ تزٟیضات ٞیذسِٚیهٔل 

 ٔلذٚٔیت ٘اؿی اص آصاد ؿذٖ ٘اٌٟا٘ی سٚغٗ تحت فـاس 

 ٝی سٚغٙی تٛدٖ ػٌحػش خٛسدٖ دس ٘تیز 

    اص اِىتشٚٔٛتٛسٞا ٚ ػِٛٙٛئیذٞای ٘اؿی ؿٛن اِىتشیىیAC  

 

 

ٞش لذس ٞٓ ٔحتاى تاؿیٓ ٚ دلت ؿٕاسی دس ًی صٔاٖ دس رشیاٖ ٞؼتٙذ وٝ  حٛادث ٚ اتفالات تی

سػذ، وؼا٘ی  ای اص ساٜ ٔی وٙیٓ ؿایذ سٚصی ٌشفتاس حادحٝ ٚ یا پیـأذی ٘اٌٛاس ؿٛیٓ. ٚلتی حادحٝ

ا٘ذ، وٕتشیٗ آػیة سا  تیٙی وشدٜ ٚ ساٞی تشای ٔماتّٝ تا آٖ پیذا وشدٜ وٝ اص لثُ ٚلٛع حادحٝ سا پیؾ

ٌش، حٕایت اص  ٞای تیٕٝ ؿٛ٘ذ. ػاصٔاٖ ٔیتیٙٙذ ٚ ػایشیٗ دس ٌشداب ػٛاسم حادحٝ ٌشفتاس  ٔی

ؿذٌاٖ سا دس تشاتش ا٘ٛاع حٛادث تمثُ وشدٜ ٚ اص تاس ٔـىلات آ٘اٖ تٝ ٍٞٙاْ تشٚص  ٞا ٚ تیٕٝ خا٘ٛادٜ

ٞای  دس ٔماتُ ػٛاسم ٚ آػیةارتٕاػی  ؿذٌاٖ تحت پٛؿؾ ػاصٔاٖ تأٔیٗ تیٕٝواٞٙذ. حادحٝ ٔی

 .ؿٛ٘ذ اٖ تشخٛسداس ٔیرؼٕی ٚ سٚحی ٘اؿی اص حٛادث اص حٕایت ایٗ ػاصٔ

  

 نکات ایمنی

 دانیذآیا می
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تشای تاص ٚ تؼتٝ وشدٖ دسب وٛسٜ، ٌٔاتك ؿىُ اص یه ػیّٙذس دٚواسٜ اػتفادٜ ؿذٜ اػت. تؼتٝ ؿذٖ دسب وٛسٜ تایذ تٝ   

آٞؼتٍی ٚ تاػشػت لاتُ تٙظیٓ كٛست ٌیشد. دس كٛست ٘یاص تایذ تتٛاٖ دسب سا ٘یٕٝ تاص ٍ٘ٝ داؿت. ٔذاس ٔشتًٛٝ سا تا 

 ًشاحی ٕ٘اییذ. ػپغ ٔذاس سا تؼتٝ ٚ آصٔایؾ وٙیذ. اؿاسٜ ؿذٜ ٚ ایٕٙی تٝ ِحاٍ وٙتشَ حذاوخش فـاستٛرٝ تٝ ٔلاحظات 

 ٚصٖ دسب ٍٞٙاْ تؼتٝ ؿذٖ ٔٛرة وـیذٖ ػیّٙذس تٝ ًشف پاییٗ ٚ افضایؾ ػشػت ٔی ؿٛد.تٛرٝ: 
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 ؿشح واس:

 Automation، ٘لة ٚ ساٜ ا٘ذاصی ٔذاس تاص ٚ تؼتٝ وشدٖ دسب وٛسٜ ٚ ؿتثیٝ ػتاصی ٔتذاس تتا ٘تشْ افتضاس       تشػیٓ

sudio. 

 

 
 اػتا٘ذاسد ػّٕىشد:  

ٚ ٘لتة ٚ ساٜ ا٘تذاصی    Automation studio تشػیٓ ٔذاس ًثك ٕ٘ادٞای اػتا٘ذاسد. ؿثیٝ ػاصی تٛػي ٘شْ افضاس

 ٔذاس.  

 ٞا: ؿاخق

ؿثیٝ ػاصی ٔذاس تٛػي ٘تشْ افتضاس ٚ إًیٙتاٖ اص     -ارضای ٞیذسِٚیهتشػیٓ ٔذاس كحیح تٝ ِحاٍ ٔذاسی ٚ ٕ٘اد 

 ٘لة ٚ ساٜ ا٘ذاصی ٔذاس -كحت تشػیٓ

 ؿشایي ا٘زاْ واس ٚ اتضاس ٚ تزٟیضات:

  30 °تٟٛیتٝ اػتتا٘ذاسد ٚ دٔتای     –3ِتٛوغ؛   400٘ٛس یىٙٛاخت تتا ؿتذت    -2وـی؛  دس ػایت ٘مـٝ -1ؿشایي: 

±c°20 240صٔتاٖ    -6ٚػایُ ایٕٙتی اػتتا٘ذاسد سایا٘تٝ؛     -5اتضاسآلات ٚ تزٟیضات اػتا٘ذاسد ٚ آٔادٜ تٝ واس؛  -4؛ 

 دلیمٝ.

 ی آٔٛصؿی ٞیذسِٚیهٔزٕٛػٝ -Automation studio٘شْ افضاس  -اتضاس ٚ تزٟیضات: سایا٘ٝ

 ٔؼیاس ؿایؼتٍی:

 ٕ٘شٜ ٞٙشرٛ 3حذالُ ٕ٘شٜ لثِٛی اص  ٔشحّٝ واس سدیف

  1 ٔذاستشػیٓ  1

  1 ؿثیٝ ػاصی ٔذاس 2

  2 ا٘تخاب ارضای ػیؼتٓ ٞیذسِٚیه 3

٘لة ٚ ساٜ ا٘ذاصی ػیؼتتٓ ٞیتذسِٚیه دسب    4

 وٛسٜ
3 

 

ٞای غیشفٙتی، ایٕٙتی، تٟذاؿتت، تٛرٟتات      ؿایؼتٍی

 صیؼت ٔحیٌی ٚ ٍ٘شؽ:

 سػایت لٛاػذ ٚ اكَٛ دس ٔشاحُ واس –1

 سػایت دلت ٚ ٘ظٓ -2

 اتٕاْ واس٘ظافت تزٟیضات پغ اص  -3

 سػایت ٘ىات ایٕٙی   -4

 اػتفادٜ اص ِثاع واس ٚ دػتىؾ ٔٙاػة -5

2 

 

 * ٔیاٍ٘یٗ ٕ٘شات

 اػت. 2حذالُ ٔیاٍ٘یٗ ٕ٘شات ٞٙشرٛ تشای لثِٛی ٚ وؼة ؿایؼتٍی، * 
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 واحد یادگیری2واحد یادگیری                                            

 های هیدرولیک راه اندازی و تعمیر سیستم

 

 

 فیّتش ٚ فیّتشاػیٖٛ چیؼت؟ 

 پبٚسپه $ یٛ٘یت یب پبٚسیٛ٘یت # ٞیذسِٚیه چیؼت؟ 

 ػت ؟ا٘تخبة ػٍّٕشٞب، پٕپ، اِىتشٚٔٛتٛس ٚ... ثشای یه ػیؼتٓ ٞیذسِٚیه چٍٛ٘ٝ ا 

 ٓٞبی ٞیذسِٚیه چیؼت؟اكَٛ ػیت یبثی ٚ تؼٕیش ػیؼت 

 

 هذف اس ایي شایستگی عثارتٌذ اس:

 آؿٙبیی ثب فیّتش، اػتب٘ذاسدٞب ٚ سٚؿٟبی فیّتشاػیٖٛ -1

 آؿٙبیی ثب یٛ٘یت ٞیذسِٚیه  -2

 تٛا٘بیی ؿٙبخت سٚؿٟبی ٘لت تدٟیضات سٚی ٔخضٖ -3

 ی اخضای یه ػیؼتٓ ٞیذسِٚیه تٛا٘بیی ٔحبػجٝ ا٘ذاصٜ -4

 ٞبی ٞیذسِٚیهت اكَٛ ػیت یبثی ٚ تؼٕیش دس ػیؼتٓؿٙبخ -5

 Automation Studioتٛا٘بیی ؿجیٝ ػبصی ٚ ػیت یبثی ثٝ وٕه ٘شْ افضاس  -6

 

 

 

 

 

 استاندارد عملکرد

ساٜ ا٘ذاصی یه ا٘تخبة ٚ ی فؼبِیتٟبی ٔشثٛط ثٝ پغ اص اتٕبْ ٚاحذ یبدٌیشی ٞٙشخٛیبٖ لبدس ثٝ ا٘دبْ وّیٝ

 ثبؿٙذ.یبثی آٖ ٔیػیؼتٓ ٞیذسِٚیه ٚ ٘یض ػیت 

 

 

 

 

 

 
 

 دانیذآیا می
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       فیلتر و فیلتراسیون         

                           

تٛا٘ذ  ثبػث ثشٚص وٙذ، آِٛدٌی آٖ ٔیٞبی ٞیذسِٚیه ٌشدؽ ٔیی وبسی دس ػشتبػش ػیؼتٓاص آ٘دبوٝ سٚغٗ ثٝ ػٙٛاٖ ٔبدٜ

ٞب بص ثٝ لؼٕتی ثٝ ٔٙظٛس پبوؼبصی سٚغٗ اص آِٛدٌیثٙبثشایٗ ٞش ػیؼتٓ ٞیذسِٚیه ٘ی كذٔبتی ثشای اخضای ٔختّف ٌشدد.

 ثبؿذ!" ٔٛاسد، آِٛدٌی ٔی75ػبُٔ خشاثی لطؼبت دس اثش ػبیؾ دس ثیؾ اص ثبؿذ. ٔی

 

 های هیذرٍلیکهٌاتع آلَدگی در سیستن

   ٞبی ی خٛؽ، تىٝرسات آة ثٙذٞب، ػشثبسٜ ؿبُٔ ٌشد ٚ غجبس، ثشادٜ،ٚ ٔٛ٘تبط آِٛدٌی حیٗ ػبخت

 سً٘ ٚ... ٞب،ؿذٜ اص ؿًّٙ لاػتیىی خذا

 آِٛدٌی ٍٞٙبْ اضبفٝ وشدٖ سٚغٗ خذیذ 

 وٙذٜ ؿذٖ رسات وٛچه ٘ظیش آة ثٙذٞبی لاػتیىی دس اثش ػبیؾ  ٘ظیش آِٛدٌی حیٗ ػّٕىشد 

 ثٙذٞبی ٔؼیٛة یب لؼٕتٟبی دیٍش ، آةاص طشیك فیّتش ٞٛا ٚسٚد آِٛدٌی اص خبسج اص ػیؼتٓ ٞیذسِٚیه 

 

 

 سا وبُٔ وٙیذ.ػیؼتٓ ٞیذسِٚیه آٔذٜ اػت آٖدس صیش، اثشات آِٛدٌی سٚی 

 ثؼتٝ ؿذٖ ٔدشاٞب

 ػبیؾ لطؼبت

.................................. 

.................................. 

.................................. 

.................................. 

 

سٚغٟٙبی ٘ٛ ثشای اػتفبدٜ دس ػیؼتٕٟبی ٞیذسِٚیه  سٚغٗ ٞیذسِٚیه ٘ٛ ِضٚٔب سٚغٗ تٕیضی ٘یؼت. ٔؼٕٛلا

 یب سٚغٙىبسی ٔٙبػت ٘یؼتٙذ ٚ ثبیذ لجُ اص ٔلشف فیّتش ٌشد٘ذ.

 

آیب ٔٛاد افضٚد٘ی ثٝ سٚغٟٙبی ٞیذسِٚیه تحت تبثیش فیّتشاػیٖٛ لشاس ٔی ٌیش٘ذ؟ ثٝ ػجبست دیٍش ثب فیّتش 

 ٌشد٘ذ؟وشدٖ سٚغٗ ٔٛاد افضٚد٘ی ثٝ آٖ ٘یض خذا ٔی

 

 فعالیت

 دانیذآیا می

 پژوهش کنیذ
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The cost due to contamination is staggering, resulting from: 

▼ Loss of production (downtime) 

▼ Component replacement costs 

▼ Frequent fluid replacement 

▼ Costly disposal 

▼ Increased overall maintenance costs 

▼ Increased scrap rate 

 شی رٍغيکذ توی 

 

ؿٛ٘ذ، تٛػط وذی وٝ ؿبُٔ ػٝ ػذد وٝ ثب ٕٔیض اص یىذیٍش خذا ٔی ISO4406ػطح تٕیضی سٚغٗ ثش اػبع اػتب٘ذاسد 

 ؿٛد. ٕ٘بیؾ دادٜ ٔی

 
 

تٛاٖ ای اص تؼذاد رسات ٔی ثبؿذ. ثب وٕه خذَٚ صیش ٔیٞش یه اص ػٝ ػذد ٘ـبٖ دادٜ ؿذٜ دس ؿىُ ثبلا ٘ـبٍ٘ش ٔحذٚدٜ

 سا پیذا وشد. ی تؼذاد رساتٔحذٚدٜ

ؿممممٕبسٜ 

 ٔحذٚدٜ

تؼمممذاد رسات دس ٞمممش  

ؿممممٕبسٜ  ٔیّی ِیتش

 ٔحذٚدٜ

تؼممذاد رسات دس ٞممش  

 ٔیّی ِیتش

 ثیـتش اص
ومممٛچىتش 

 ٔؼبٚی
 ثیـتش اص

وممٛچىتش 

 ٔؼبٚی

26 320000 640000 15 160 320 

25 160000 320000 14 80 160 

24 80000 160000 13 40 80 

23 40000 80000 12 20 40 

22 20000 40000 11 10 20 

21 10000 20000 10 5 10 

20 5000 10000 9 5/2 5 

19 2500 5000 8 3/1 5/2 

18 1300 2500 7 64/0 3/1 

17 640 1300 6 32/0 64/0 

16 320 640 

 ترجمه کنیذ
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 صیش سا وبُٔ وٙیذ  خذَٚ 
تؼمممذاد رسات ثضسٌتمممش اص   وذ تٕیضی

 ٔیىش4ٖٚ

تؼمممذاد رسات ثضسٌتمممش اص  

 ٔیىش6ٖٚ

ات ثضسٌتممممش اص تؼمممذاد رس 

 ٔیىش14ٖٚ

13/16/19 ............................................... ................................................ ............................................... 

 820 92 16 

 

 

ٞب، ؿیشٞب، ػٍّٕشٞب پٕپػطح تٕیضی سٚغٗ ثشای اخضای ٔختّف یه ػیؼتٓ ٞیذسِٚیه اػٓ اص ا٘ٛاع 

 وذاْ اػت؟ ISO4406ٔطبثك ثب اػتب٘ذاسد 

  

 كبفی

ٞب دسٖٚ ٔخضٖ ٚ  صیش ٌیشد. كبفیثبؿذ وٝ دس خط ٔىؾ ٔٛسد اػتفبدٜ لشاس ٔییه ٘ٛع فیّتش ثذٖٚ ثذ٘ٝ ٔی

دس ثشاثش ػجٛس سٚغٗ  وشدٜ ٚ ٘ؼجت ثٝ فیّتشٞب ٞب رسات ثضسي سا اص سٚغٗ خذاػطح سٚغٗ ٘لت ٔیٍشد٘ذ كبفی

  دٞٙذ.ٔمبٚٔت وٕتشی اص خٛد ٘ـبٖ ٔی

 
 

 

 

ٔطبثك ثب  پٕپ٘لت كبفی دس ٚسٚدی  یسٚؿٟب

 ثبؿذ.اؿىبَ سٚثشٚ ٔی

 

 

 

 

 فیلتز

ای اػت وٝ لبدس ثٝ خذاػبصی رسات سیض ٘بٔحَّٛ دس سٚغٗ فیّتش ٚػیّٝ

وٙٙذ. ػبختٕبٖ فیّتش ٔی ٞب ػُٕثبؿذ. فیّتشٞب ثؼیبس ظشیفتش اص كبفیٔی

 وٙذ.  پیچیذٜ تش اص كبفی ثٛدٜ ٚ افت فـبس ثیؼتشی ایدبد ٔی

 

 

 

 

 فعالیت

 پژوهش کنیذ
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Mechanical filters contain closely woven metal screens or discs. They generally 

remove only fairly coarse particles. Absorbent inactive filters, such as cotton, wood 

pulp, yarn, cloth, or resin, remove much smaller particles; some remove water and 

water-soluble contaminants. Absorbent active materials, such as charcoal and fuller's 

earth (a claylike material of very fine particles used in the purification of mineral or 

vegetable-base oils), are not recommended for hydraulic systems.    

 

 قذرت جذب فیلتزها

ٔیىشٚٔتش دس  xػجبست اػت اص ٘ؼجت تؼذاد رسات ثضسٌتش اص  βؿٛد. ٘ؼجت ٔـخق ٔی βلذست خزة فیّتشٞب ثب ٘ؼجت 

 ٔیىشٚٔتش دس خشٚخی فیّتش. xٚسٚدی فیّتش ثٝ تؼذاد رسات ثضسٌتش اص 

   
  
  

 

NU  ثضسٌتش اص : تؼذاد رساتx ٔیىشٚٔتش دس ٚسٚدی فیّتش 

ND  : تؼذاد رسات ثضسٌتش اصx ٔیىشٚٔتش دس خشٚخی فیّتش 

 

 تاسدُ فیلتز

1 1     آیذ.ی سٚثشٚ  ثذػت ٔیثبصدٜ فیّتش اص ساثطٝ
 

 

 

ػذد  1000ٚ دس خشٚخی فیّتش  20000فیّتش ٔیىشٖٚ دس ٚسٚدی  20دس آصٔبیـی تؼذاد رسات ثضسٌتش اص 

 تؼییٗ ٌشدیذٜ اػت. ٘ؼجت ثتب ٚ ثبصدٜ ایٗ فیّتش سا ٔحبػجٝ وٙیذ.

 

 

 فیّتشاػیٖٛ 

 

 شیز کٌارگذر

ثبؿذ وٝ دس كٛست ا٘ؼذاد فیّتش ؿیش وٙبس ٌزس یه ؿیش یىطشفٝ ٔی

سٚغٗ اص آٖ ػجٛس وشدٜ ٚ اص آػیت سػیذٖ ثٝ فیّتش دس اثش افضایؾ فـبس 

 وٙذ.خٌّٛیشی ٔی

 

 

 

 

 پخش فیلم

 ترجمه کنیذ
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 ًشاًگز اًسذاد فیلتز

. فیّتشٞب پغ اص سا ٘ـبٍ٘ش ا٘ؼذاد فیّتش ٌٛیٙذ ؿٛ٘ذتدٟیضات خب٘جی وٝ ثشای ٘ـبٖ دادٖ صٔبٖ تؼٛیض فیّتش اػتفبدٜ ٔی

 وٙٙذ.اص وبسوشدؿبٖ اص رسات آلایٙذٜ اؿجبع ؿذٜ ٚ ٘یبص ثٝ تؼٛیض پیذا ٔی ٔذت صٔب٘یٌزؿت 

 
    ىیفیّتش اِىتشی ا٘ؼذادچـٕی      ٘ـبٍ٘ش  ٘ـبٍ٘ش ا٘ؼذاد فیّتش   

 هحل استقزار فیلتز 

   

 دٞذ.ٞبی ٔختّف اػتمشاس فیّتش ٚ ٚیظٌیٟبی ٞش یه سا ٘ـبٖ ٔیخذَٚ صیش ٔحُ

 
 فیّتش ثب ٔذاس ٔدضا فیّتش خط ثشٌـت فیّتش خط فـبس فیّتش خط ٔىؾ 

 ٔذاس

    
ت پٕپ دس ثشاثش حفبظ ٔضایب

 آِٛدٌی

 ی ظشیفتش فیّتشا٘ذاصٜ

ٔٙبػت ثشای ؿمیشٞبی  

 حؼبع ثٝ آِٛدٌی

 التلبدی

ٍٟ٘ذاسی ٚ ػیمت یمبثی   

 ػبدٜ تش

أىممبٖ اػممتفبدٜ اص فیّتممش ثممب  

 ی وٛچىتشا٘ذاصٜ

دػتشػممی ػممخت تممش  ٔؼبیت

افممممضایؾ احتٕممممبَ  

وبٚیتبػیٖٛ ثب ومبٞؾ  

 ی فیّتشا٘ذاصٜ

 ٞب پغ اص ػجمٛس آِٛدٌی ی ثبلاٞضیٙٝ

-اص ػیؼتٓ فیّتمش ٔمی  

 ؿٛ٘ذ.

 ظشفیت فیّتشاػیٖٛ وٕتش

لبثممُ اػممتفبدٜ ثممشای   ٔلاحظبت

فیّتمممش ومممشدٖ رسات  

 دسؿت

ی فیّتش ٘یبص ثٝ ٔحفظٝ

ٔمبْٚ دس ثشاثش فـمبس ٚ  

٘یممض ٘ـممبٍ٘ش ا٘ؼممذاد   

 فیّتش داسد.

صیبد ٔٛسد اػتفبدٜ لمشاس  

 ٌشد.ٔی

تٟٙب ثخـی اص سٚغٗ خشٚخمی  

 ٌشدد.فیّتش ٔی
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 پاورپک هیدرولیک                            

 

ی اِىتشٚٔٛتٛس، پٕپ، ٔخضٖ، ؿیشآلات $ وٙتشَ خٟت، دس كٙؼت ثٝ ٔدٕٛػٝ

فـبس ٚ خشیبٖ# ٚ ادٚاتی اص لجیُ ٘ـبٍ٘ش ػطح سٚغٗ، فـبس ػٙح ٚ.... وٝ سٚی 

-ؿٛ٘ذ، پبٚسپه $ پبٚسیٛ٘یت یب یٛ٘یت # ٞیذسِٚیه ٌفتٝ ٔیٔخضٖ ٘لت ٔی

 ٕ٘بییذ.یه سا ٔـبٞذٜ ٔیای اص پبٚسپه ٞیذسِٚؿٛد. دس ؿىُ ٕ٘ٛ٘ٝ

 

 

 

 

 هخشى هیذرٍلیک

ٞیذسِٚیه ٔحفظٝ ای اػت ثشای رخیشٜ ی ػیبَ ٞیذسِٚیه ٚ تبٔیٗ سٚغٗ ٔٛسد ٘یبص پٕپ. اص وبسوشدٞبی ٔخضٖ ٔخضٖ 

 ٔی تٛاٖ ثٝ ٔٛساد صیش اؿبسٜ وشد:

 رخیشٜ ی سٚغٗ ٞیذسِٚیه -1

 خٙه وشدٖ سٚغٗ $ ثب تجبدَ ٌشٔبیی ثب ٔحیط # -2

 ّضی ٚ لاػتیىی، آة ٚ ِدٗتٝ ٘ـیٗ ؿذٖ رسات ف -3

 أىبٖ خذاؿذٖ حجبثٟبی ٞٛا -4

 

 ی هخشىًکاتی در ارتثاط تا اًذاسُ
ٔخضٖ ثبیذ ثٝ ا٘ذاصٜ ی وبفی ثضسي ثبؿذ تب ثتٛا٘ذ سٚغٗ ٔٛسد ٘یبص تٕبٔی ػیّٙذسٞب ٚ ػٍّٕشٞب سا دس خٛد خبی دادٜ ٚ٘یض خبی  -1

 وبفی ثشای ا٘جـبط سٚغٗ ٔٛلؼی وٝ ٌشْ ؿذٜ داؿتٝ ثبؿذ.

 یذسِٚیه ثبیذ ثٝ  ا٘ذاصٜ ی وبفی استفبع داؿتٝ ثبؿذ تب اص خشیبٖ ٌشداثی دس خطٛط ٔىؾ خٌّٛیشی ؿٛد. ٔخضٖ ٞ  -2

 ٔخضٖ ثبیذ ثٝ ا٘ذاصٜ ی وبفی داسای ػطٛح خب٘جی ثبؿذ تب ػٕذٜ حشاست تِٛیذ ؿذٜ دس ػیؼتٓ سا دفغ وٙذ. -3

سكذ ثشای ٞٛا دس ٘ظش ٌشفتٝ ٔی د 10ثشاثش ظشفیت پٕپ ثٝ اضبفٝ ی  5اِی  3دس ٞیذسِٚیه كٙؼتی ظشفیت ٔخضٖ  -4

 ؿٛد.

 

 اجشای پاٍرپک هیذرٍلیک 

یه یٛ٘یت ٞیذسِٚیه ثؼتٝ ثٝ طشاحی آٖ ثشای وبسثشد خبف، ٔیتٛا٘ذ داسای اخضای ٔتفبٚتی اص ٘ظش ٘ٛع اخضا ٚ تؼذاد آٟ٘ب 

 اػت.ٞب داسای اخضای ٔـتشوی ٞؼتٙذ وٝ دس ؿىُ صیش ثٝ آٟ٘ب اؿبسٜ ؿذٜ ثبؿذ. ِىٗ تمشیجب تٕبٔی یٛ٘یت
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# 7# فـبسػٙح $6# فـبس ؿىٗ $5$# فیّتش خط ثشٌـت 4# كبفی  $3# پٕپ ٞیذسِٚیه  $2ٔٛتٛس اِىتشیىی  $ $1#

 ی تخّیٝ# دٞب11ٝ٘# دسة پش وشدٖ سٚغٗ $10# ٘ـبٍ٘ش چـٕی سٚغٗ $9# ٔخضٖ $8ؿیش سثغ ٌشد $ ثبص ٚ ثؼتٝ# $

 

 رٍشهای ًصة پوپ ٍ الکتزٍهَتَر رٍی هخشى

 ٚس دس سٚغٗ  ٛست ػٕٛدی سٚی ٔخضٖ ٚ پٕپ داخُ ٔخضٖ ٚ غٛطٝ# اِىتشٚٔٛتٛس ثٝ ك1

 
 

 # اِىتشٚٔٛتٛس ٚ پٕپ ثٝ كٛست افمی سٚی ٔخضٖ 2
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 # اِىتشٚٔٛتٛس ٚ پٕپ ثٝ كٛست افمی صیش ٔخض3ٖ

 
 # اِىتشٚٔٛتٛس ٚ پٕپ ثٝ كٛست افمی وٙبس ٔخض4ٖ

 
 

 ٚس دس داخُ سٚغٗی ٔخضٖ ٚ پٕپ غٛطٝ# اِىتشٚٔٛتٛس سٚی دیٛاس5ٜ

  
 

 

 پبٚسپه ٚ اخضای آٖ

 

 ساخت یک سیستم هیدرولیک    

 

 ثشای ػبخت یه ػیؼتٓ ٞیذسِٚیه ثبیذ ٔشاحُ صیش سا ثٝ تشتیت طی وٙیٓ:           
 

 داؿتٗ اطلاػبت لاصْ دس ٔٛسد ػیؼتٕی وٝ لشاس اػت طشاحی ؿٛد 

 طشاحی ٔذاس ٔٙبػت 

 ٝی اخضای ٞیذسِٚیهی ا٘ذاصٜٔحبػج 

 ٝختٞبی ػبی ٘مـٝتٟی 

 پخش فیلم
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 هثال

 

 

   ثؼبصیٓ. 3cm/s ٚ ػشػت حشوت 2tonٔیخٛاٞیٓ یه ثبلاثش ثب ظشفیت  

 

 طشاحی ٔذاسٌبْ اَٚ: 

 ثبؿذ.ٔذاس ٔٙبػت ثشای ثبلاثش ؿىُ ثٝ ؿشح صیش ٔی

 

 

 

 

 

 
 ی ػیّٙذسی ا٘ذاصٜٔحبػجٌٝبْ دْٚ: 

ثبؿذ. ٔی100barَ دس ثبلاثشٞب صیش ثبؿذ. فـبس وبسی ٔؼٕٛی ػیّٙذس ٘یبص ثٝ دا٘ؼتٗ فـبس وبسی ٔیی ا٘ذاصٜثشای ٔحبػجٝ

 وٙیٓ. ثٙبثشایٗ داسیٓ:سا ا٘تخبة ٔی 40barٔب فـبس 

  
 

 
 

40  
1000  4

3 14  2 

  √
1000  4
40 3 14

 5 64   

ثب تٛخٝ ثٝ ایٙىٝ دٞذ.خذَٚ صیش لطش ٔؼَٕٛ ثشای ػیّٙذس ٚ ؿفت ٔٛسد اػتفبدٜ دس ػیّٙذسٞبی ٞیذسِٚیه سا ٕ٘بیؾ ٔی

ثشای لطش  ثبؿذ.ٔی ؿفت ػیّٙذس ٔؼشف لطش 60mmثبؿذ. لطش ٔیثذٖٚ پیؼتٖٛ ٍّش اص ٘ٛع ػیّٙذس یىىبسٜ $یىطشفٝ# ػٕ

 سا ا٘تخبة وٙیٓ. 80mmداخّی ػیّٙذس ٔیتٛا٘یٓ ػذد 

 

?
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لطممممش 

داخّممی 

ػیّٙذس 
D    

25 32 40 50 65 80 100 125 140 160 180 200 220 250 280 320 360 

400 450 500               

لطممممش 

دػمممتٝ 

پیؼتٖٛ  

$ؿفت# 
d  

16 18 22 28 35 45 55 60 70 80 90 100 110 125 140 160 180 

200 220 250 280 320 360            

 ی پٕپ ٔٛسد ٘یبصی ا٘ذاصٜٔحبػجٝ ٌبْ ػْٛ: 

 وٙیٓ.ی پٕپ اص ػشػت ٔٛسد ٘یبص ثبلاثش اػتفبدٜ ٔیی ا٘ذاصٜثشای ٔحبػجٝ
      

  
3 14

4
 62  2  3  60      ⁄  5086 8   

3

   ⁄  5 0868       ⁄  

 آیذ.خشٚخی داؿتٝ ثبؿذ ا٘تخبة ٔٙبػجی ثٝ حؼبة ٔی 6lit/minثٙبثشایٗ پٕپی وٝ ثتٛا٘ذ 

 ا٘تخبة اِىتشٚٔٛتٛس ٔٙبػت ٌبْ چٟبسْ:

 ثبؿذ.دسكذ ٔی 90تب 80ای ثیٗ ثبصدٜ پٕپٟبی د٘ذٜوٙیٓ وٝ اِىتشٚٔٛتٛس ثٝ ایٗ ٘ىتٝ تٛخٝ ٔیی ی ا٘ذاصٜثشای ٔحبػجٝ

ɳ  
تٛاٖ خشٚخی پٕپ

تٛاٖ ٔحشن پٕپ
 

0 8  
40 6

600    
 

   
40  6

0 8  600
 0 5   

 

ثشای ایٗ ٔٙظٛس ٔٙبػت  0/75kwثب تٛاٖ  یه اِىتشٚٔٛتٛس" ٘یؼت، 100ثب تٛخٝ ثٝ ایٗ ٘ىتٝ وٝ ثبصدٜ اِىتشٚٔٛتٛسٞب 

 َ صیش ٔـخلبت ٔشثٛط ثٝ اِىتشٚٔٛتٛسٞب سا ٕ٘بیؾ ٔی دٞذ.خذٚ اػت.

 kw  توان الکتروموتورها

25/0 37/0 55/0 75/0 

1/1 5/1 2/2 3 

4 5/5 5/7 11 

15 5/18 22 30 

37 45 55 75 

90 110 132 160 

  Most electric motors are designed to run at %05 to %005 of rated load. Maximum efficiency 

isusually near %%5 of rated load. Thus, a %0-horsepower (hp) motor has an acceptable load range of 

% to %0 hp; peak efficiency is at %.% hp.  

 ترجمه کنیذ
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طشاحی ٚ ٔحبػجٝ سا  یفتش $ٔیض ٞیذسِٚیه# ؿىُی ٔٙبػت اخضا ثشای ػیضس ِٔذاس ٔٛسد ٘یبص ٚ ٘یض ا٘ذاصٜ     

ٚ اص  1500kg تٛخٝ وٙیذ وٝ ٘یشٚیی وٝ ٞشیه اص دٚ ػیّٙذس ثبیذ ٚاسد وٙٙذ ثشاثش اػت ثب  وٙیذ.

 دس ٘ظش ثٍیشیذ. 60barوبسی سا فـبس  ػیّٙذسٞبی دٚوبسٜ ثشای ایٗ ٔٙظٛس اػتفبدٜ ؿذٜ اػت.

 
 

 

 

                  ٚ ساٜ ا٘ذاصی ٕ٘بییذ.  ٔذاس ٔشثٛط ثٝ ػیضس ِیفتش فؼبِیت فٛق سا سٚی تبثّٛی آٔٛصؿی دس وبسٌبٜ ثؼتٝ

 

 

 عیب یابی و تعمیر سیستمهای هیدرولیک        

 ؿٛ٘ذ:ی صیش تمؼیٓ ٔیاؿىبلاتی وٝ ٕٔىٗ اػت دس یه ػیؼتٓ ٞیذسِٚیه ٚخٛد داؿتٝ ثبؿذ ثٝ طٛس وّی ثٝ پٙح دػتٝ

 ػیٛة ٘بؿی اص اؿتجبٜ دس طشاحی -1

 ػیٛة ٘بؿی اص اؿتجبٜ دس ٔٛ٘تبط -2

 ا٘ذاصیی اص اؿتجبٜ دس ساٜػیٛة ٘بؿ -3

 ػیٛة ٘بؿی اص اؿتجبٜ دس ٍٟ٘ذاسی -4

 دس ادأٝ ٞشیه اص ٔٛاسد فٛق سا ثشسػی خٛاٞیٓ وشد.

 

 عیَب ًاشی اس اشتثاُ در طزاحی

ی ٘بٔٙبػت پٕپ، ػیّٙذس، تٛا٘ذ سخ دٞذ ػجبستٙذ اص طشاحی ٔذاس ٘بٔٙبػت، ا٘تخبة ا٘ذاصٜاؿتجبٞبتی وٝ دس ایٗ ٔشحّٝ ٔی

ی ایٗ تدٟیضات دس ٔٛسد ثبصدٜ، افت فـبس، حذاوثش فـبس وبسی ٚ... ، س، ؿیشآلات ٚ ػذْ دلت ثٝ وبتبِٛي ػبص٘ذٜاِىتشٚٔٛتٛ

 تّفبت تٛاٖ ٚ ٌشٔبی تِٛیذی ٚ... .
 

 تفعالی
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وٙذ. ٔیخٛاٞیٓ ثب ؿجیٝ ػبصی دس ٔذاس ؿىُ صیش وٝ تٛػط یه ٔبؿیٗ ػبص طشاحی ؿذٜ اػت، سٚغٗ داؽ ٔی    هثال

 سا پیذا وشدٜ ٚسفغ ٕ٘بییٓ.  افضاس ٔـىُآٖ دس ٘شْ

 
 3/4وٙیذ، دس ٚضؼیت ٚػط ؿیش ػبصی ؿٛیذ. ٕٞب٘طٛس وٝ ٔلاحظٝ ٔیافضاس ٚاسد ٔحیط ؿجیٝثؼذ اص تشػیٓ ٔذاس دس ٘شْ

ٌشدد. حبَ ٔذاس سا ثٝ ؿىُ صیش اكلاح ی فـبس ثٝ ٔخضٖ تخّیٝ ٔیفـبس ٔذاس ثبلا سفتٝ ٚ سٚغٗ اص طشیك ؿیش ٔحذٚدوٙٙذٜ

سٚد. ثٝ ایٗ دِیُ وٝ سٚغٗ دس ٚضؼیت ٚػط ػبصی سا تىشاس وٙیذ. ایٙجبس دس ٚضؼیت ٚػط فـبس ثبلا  ٕ٘یوٙیذ ٚ ؿجیٝ 

 ٌشدد. ثٙبثشایٗ ػیت طشاحی دس ایٗ ٔٛسد ا٘تخبة اؿتجبٜ ؿیش وٙتشَ خٟت ثٛد.دس فـبس وٓ ثٝ ٔخضٖ تخّیٝ ٔی 3/4ؿیش 

 
افضاس ثبؿذ. ٔذاس سا دس ٘شْیىذیٍش ٔی دسٔذاس صیش ٞذف حشوت دادٖ ٞش دٚ ػیّٙذس ثٝ كٛست ٔؼتمُ اص

Automation studio وٙذ؟ اٌش خٛاة ٔٙفی ؿجیٝ ػبصی وٙیذ. آیب ٔذاس صیش ٞذف فٛق سا تبٔیٗ ٔی

 اػت،ساٜ حُ خٛد سا ثشای اكلاح ٔذاس اسائٝ دٞیذ.

 
 

 

0.00 Bar

 

0.00 Bar

 

0.00 Bar

 فعالیت
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ؼتٝ ٚ یه ٔبؿیٗ ػبص ٔذاس صیش سا ثٝ ٔٙظٛس خبكی طشاحی وشدٜ اػت. ٔذاس سا سٚی تبثّٛی آٔٛصؿی ث

 كحت آٖ سا آصٔبیؾ ٕ٘بییذ. 

 تٙظیٓ ٕ٘بییذ. 20barتٛخٝ: فـبس ٔذاس سا سٚی 

 
 

              

سا اكلاح طشاحی وشدٜ ٚ آٖ Automation studioٔذاس ٔشثٛط ثٝ فؼبِیت وبسٌبٞی فٛق سا دس ٘شْ افضاس   

   ٕ٘بییذ.

 

 عیَب ًاشی اس اشتثاُ در هًَتاص    

ٞب ٚ... اص ذْ ٞٓ ٔحٛسی دس اتلبَ پٕپ ٚ اِىتشٚٔٛتٛس تٛػط وٛپّیًٙ، اؿتجبٜ دس ٘لت ؿیًّٙٞب، ػاتلبَ اؿتجبٜ دٞب٘ٝ

سا  خذَٚ صیش اؿىبلات دس ٔٛ٘تبط پٕپ ٚ اِىتشٚٔٛتٛس ٌشدد.ٔٛاسدی اػت وٝ ٔٙدش ثٝ ػیت دس ػیؼتٓ ٞیذسِٚیه ٔی

 دٞذ.ٕ٘بیؾ ٔی
 تلٛیش اؿىبَ ٔٛ٘تبط

 ػذْ ٞٓ ٔحٛسی

 

 فعالیت
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 ٕٞشاػتبییػذْ 

 
 تغییش ؿىُ ثشاوت ٍٞٙبْ ثبسٌزاسی پٕپ

 
 ٘یشٚی ٘بؿی اص تغییش طَٛ ؿیًّٙ

 
 اتلبَ ٘بٔٙبػت ؿفت ٚ وٛپّیًٙ

 
 

 اًذاسیعیَب ًاشی اس اشتثاُ در راُ 

ٛا٘ذ ٔٛخت آػیت سػب٘ذٖ ثٝ پٕپ ٚ ٞیذسٚٔٛتٛس ٚ یب ػبیش اخضا ٌشدد. ثٝ اػتفبدٜ اص ػیبَ ٞیذسِٚیه ٘بٔٙبػت ٔی ت

تٛا٘ذ ٞبی ٞیذسٚٔٛتٛس ؿذٜ ٚ ٔیػٙٛاٖ ٔثبَ اػتفبدٜ اص ػیبَ ٞیذسِٚیه ٘بٔٙبػت ثبػث ػذْ سٚغٙىبسی ٔطّٛة یبتبلبٖ

ت ایٗ ٔشحّٝ اػت ػبػت وبٞؾ دٞذ. ػطح سٚغٗ ٘بوبفی دس ٔخضٖ اص دیٍش اؿتجبٞب 500ػبػت ثٝ  7500سا اص ػٕش آٖ

وٓ ثٛدٖ فـبس ٘بؿی اص تٙطیٓ اؿتجبٜ  ٌشدد.وٝ ٔٙدش ثٝ ػّٕىشد ٘بٔطّٛة ػیؼتٓ ٚ آػیت سػیذٖ ثٝ پٕپ ٞیذسِٚیه ٔی

 تٛا٘ذ ٔٙدش ثٝ ٘بوبسآٔذی ػیؼتٓ ٞیذسِٚیه ٌشدد.ی فـبس ٘یض ٔیؿیش ٔحذٚدوٙٙذٜ

 

 ٍ اتوام طَل عوز قطعات عیَب ًاشی اس اشتثاُ در ًگهذاری 

  دیشٍٞٙبْ ػیبَ ٞیذسِٚیهتؼٛیض 

 ٜػذْ تؼٛیض وبستشیح فیّتش ٔؼذٚد ؿذ 

 ػذْ تؼٛیض كبفی پٕپ 

 ػذْ تٛخٝ ثٝ دٔبی ػیبَ ٞیذسِٚیه 

 ...ٚ 
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وبٞؾ  ٌشدد.اص ٔٛاسدی اػت وٝ دس حیٗ ٍٟ٘ذاسی یه ػیؼتٓ ٞیذسِٚیه ٔٙدش ثٝ ثشٚص خؼبست ٚ خشاثی ػیؼتٓ ٔی

ی ػبیؾ، وبٚیتبػیٖٛ، وبٞؾ دسخٝ حشاست، خشاثی اخضا دس ٘تیدٝ ی افضایؾثٙذٞبی آٟ٘ب دس ٘تیدٝطَٛ ػٕش اخضا ٚ آة

 ثبؿذ.طَٛ ػٕش سٚغٗ ٞیذسِٚیه ٚ... اص ٘تبیح اؿتجبٞبت روش ؿذٜ دس ثبلا ٔی

 اخضای یه ػیؼتٓ ٞیذسِٚیه ثیبٖ ؿذٜ اػت.ثشخی دس خذَٚ صیش فؼبِیتٟبی ٔشثٛط ثٝ ٍٟ٘ذاسی 
 ی صٔب٘یدٚسٜ فؼبِیت لاصْ تٛضیحبت ٘بْ اخضا

ؿبُٔ فیّتش خمط ٔىمؾ، فـمبس،     تش سٚغٗفیّ

 ثشٌـت یب ٔذاس ٔدضا

ی فیّتش سا ثمب حملاَ ٔٙبػمت    ثذ٘ٝ

 پبن وٙیذ.

فیّتممش لممذیٕی سا خممبسج ٚ فیّتممش  

 خذیذ سا خبیٍضیٗ وٙیذ.

اص تٕبع دػت ثمب ومبستشیح   تٛخٝ: 

فیّتممش خممذا خممٛدداسی ٕ٘بییممذ.    

ی وممممبستشیح سا داخممممُ ویؼممممٝ

 پلاػتیىی لشاس دٞیذ.

ٕ٘ٛ٘ٝ ٌیشی اص ی ثش اػبع ػبثمٝ

 سٚغٗ.

ی ثممش اػممبع پیـممٟٙبد ػممبص٘ذٜ 

 فیّتش

دس ٔحیطٟبی آِٛدٜ اص فیّتشٞمبی   فیّتش ٞٛای ٔخضٖ

تٛسی ٔؼَٕٛ ٘جبیذ اػتفبدٜ ؿٛد. 

 10دس ایٗ ٔٛاسد فیّتمش ثمب ٔمؾ    

 ؿٛد.ٔیىشٖٚ تشخیح دادٜ ٔی

ی ٕ٘ٛ٘ٝ ٌیشی اص ثش اػبع ػبثمٝ تؼٛیض فیّتش ٞٛا

 سٚغٗ.

ی ثممش اػممبع پیـممٟٙبد ػممبص٘ذٜ 

 فیّتش

ٔؼئَٛ ٔشثٛط ثٝ ٍٟ٘ذاسی ثبیمذ   پٕپ ٞیذسِٚیه

٘ممٛع پٕممپ ٔممٛسد اػممتفبدٜ دس   

ی ػّٕىشد آٖ دس ػیؼتٓ ٚ ٘حٜٛ

 ػیؼتٓ سا ثذا٘ذ.

فـممبس ٚ خشیممبٖ پٕممپ سا دس حممیٗ 

ی وبسی وٙتشَ ٚ یبدداؿمت  چشخٝ

 ٕ٘بییذ.

ٔمبدیش ثذػمت آٔمذٜ سا ثمب ٕ٘مٛداس     

ػّٕىشد پٕمپ ٔمبیؼمٝ ٕ٘بییمذ. دس    

داس ٘یممبص ثممٝ كممٛست ا٘حممشاف ٔؼٙممب

 ثبؿذ.تؼٕیش پٕپ ٔی

 وٙتشَ فـبس: تشخیحب سٚصا٘ٝ

 یب حذالُ ٞفتٍی

ٖ وٙتشَ  : تشخیحمب  فـبس ٚ خشیمب

 ٞش دٚ ٞفتٝ

 حذالُ ٞش ٔبٜ

آؿممٙبیی ثممب ا٘ممٛاع ػممیّٙذسٞب ٚ    ػیّٙذس ٞیذسِٚیه

 ی ػّٕىشد آٟ٘ب٘حٜٛ

 وٙتشَ ٔٛاسد صیش ثٝ كٛست چـٕی

 اتلبلات ػیّٙذس -

 ٘ـت سٚغٗ اص ٌّٛیی -

تٖٛ $ؿمفت#  دػتٝ پیؼم  -

ػممممممیّٙذس اص ٘ظممممممش 

خشاؿممیذٌی یممب ػممیبٜ   

 ؿذٖ

 وٙتشَ اتلبلات سٚصا٘ٝ

 وٙتشَ ٘ـتی: تشخیحب ٞفتٍی  

وٙتشَ ویفیت ػطح ؿفت: ٞمش  

 دٚٞفتٝ

 

 

Oil change: every 0000-0000 hours in the average; frequent check of the chemicalphysical 

properties and of the contamination rate allows service in due time. When the oil is changed, 

 ترجمه کنیذ
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perform also an accurate cleaning of the reservoir, and also a flushing of the whole plant, if 

necessary. 

 

 آٟ٘ب دس خذَٚ صیش آٔذٜ اػت. آ٘شا وبُٔ وٙیذ.ثشخی ػیٛة ثٛخٛد آٔذٜ ٚ ػّت 
 ػّت اؿىبَ ثٛخٛد آٔذٜ

 خشاة ثٛدٖ فـبسػٙح - ػذْ ٚخٛد فـبس

 س افتبدٖ پٕپاص وب -

 خشاثی وٛپّیًٙ پٕپ -

- ................................... 

- ................................... 

 لطش ؿیٍّٟٙب ٚ ِِٛٝ ٞب وٓ اػت - دٔبی ثبلای ػیبَ

 فیّتش فـبس ٔؼذٚد اػت -

- ........................................... 

- ........................................... 

 ٔؼیٛة ثٛدٖ یب ػذْ اتلبَ ٔٙبػت وٛپّیٍٟٙب - ػشٚ كذای صیبد

 فیّتش ٔىؾ ٔؼذٚد ؿذٜ -

- ............................................ 

- ............................................ 

 

 

 ٔٛ٘تبط ٚ دٔٛ٘تبط ػیّٙذس ٞیذسِٚیه

 

 

 

 سا دٔٛ٘تبط وشدٜ ٚ ٔدذد ٔٛ٘تبط ٕ٘بییذ.ی ٞیذسِٚیه ثب تٛخٝ ثٝ فیّٓ آٔٛصؿی ػیّٙذس دٚوبسٜ

 
  

 پژوهش کنیذ

 پخش فیلم
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ثبؿذ. لجُ اص ایٙىٝ پشع ثٝ لطؼٝ وبس ثشػذ، ٘یبص ثٝ ػشػت صیبد ٔذاس صیش ٔشثٛط ثٝ یه پشع افمی ٔچبِٝ وٗ ضبیؼبت ٔی

د ی سٚغٗ خشٚخی اص ػیّٙذس، ٚاسثٙبثشایٗ تب لجُ اص دسٌیش ؿذٖ پشع، خشٚخی ٞش دٚ پٕپ ثٝ ػلاٜٚٚ فـبس وٓ ٔی ثبؿذ. 

س صیبد ٚ ػشػت وٓ ٔٛسد ٘یبص اػت. ثٙبثشایٗ پٕپ ثضسٌتش تٛػط ثب سػیذٖ ػیّٙذس پشع ثٝ ضبیؼبت، فـبػیّٙذس ٔی ؿٛ٘ذ. 

وبسفشٔب  .صیش ٔی ثبؿذ ؿیش ثی ثبس وٙٙذٜ اص ٔذاس خبسج ؿذٜ ٚ خشٚخی ػیّٙذس ثبیذ ٚاسد ٔخضٖ ٌشدد. دػتٍبٜ داسای ٔذاس

 شا دػتٍبٜ لجُ اص دسٌیشی ػشػت ٔٛسد ٘ظش سا ٘ذاسد ٚ ٘یض سٚغٗ داؽ ٔی وٙذ. صی اص ؿٕب خٛاػتٝ دػتٍبٜ سا اكلاح وٙیذ.

 ٔذاس سا اكلاح وشدٜ ٚ دس ٘شْ افضاس ؿجیٝ ػبصی ٕ٘بییذ.  -1

 ی ٔٙبػت ػیّٙذس، پٕپٟب، اِىتشٚٔٛتٛس ٚٔخضٖ سا ٔحبػجٝ ٕ٘بییذ.ا٘ذاصٜ -2

 فیّتش سا ثٝ ٔذاس اضبفٝ وٙیذ. -3

 ثشای ٔذاس چیؼت؟ ISO4406وذ تٕیضی سٚغٗ ثش اػبع اػتب٘ذاسد  -4
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 ؿشح وبس:

ی اخضای ٔشثٛط ثٝ پشع ٔچبِٝ وٗ ضبیؼبت ٚ ؿجیٝ ػبصی ٔذاس ثب ٘شْ ی ا٘ذاصٜػیت یبثی ٚ اكلاح ٔذاس ٚ ٔحبػجٝ

 .Automation sudioافضاس 

 

 
 اػتب٘ذاسد ػّٕىشد:  

، تؼیمیٗ   Automation studio ػیت یبثی ٚ اكلاح ٔذاس طجك ٕ٘بدٞبی اػتب٘ذاسد. ؿجیٝ ػبصی تٛػط ٘شْ افمضاس 

 ی كحیح اخضا ٚ ٘لت ٚ ساٜ ا٘ذاصی ٔذاس.  ا٘ذاصٜ

 ٞب: ؿبخق

ؿجیٝ ػبصی ٔذاس تٛػط ٘مشْ افمضاس ٚ اطٕیٙمبٖ اص     -تشػیٓ ٔذاس كحیح ثٝ ِحبظ ٔذاسی ٚ ٕ٘بد اخضای ٞیذسِٚیه

 ی كحیح اخضا ٚ ٘لت ٚ ساٜ ا٘ذاصی ٔذاس.تؼییٗ ا٘ذاصٜ-كحت تشػیٓ

 ٚ تدٟیضات: ؿشایط ا٘دبْ وبس ٚ اثضاس

  30 °تٟٛیمٝ اػمتب٘ذاسد ٚ دٔمبی     –3ِمٛوغ؛   400٘ٛس یىٙٛاخت ثمب ؿمذت    -2وـی؛  دس ػبیت ٘مـٝ -1ؿشایط: 

±c°20 240صٔمبٖ    -6ٚػبیُ ایٕٙمی اػمتب٘ذاسد سایب٘مٝ؛     -5اثضاسآلات ٚ تدٟیضات اػتب٘ذاسد ٚ آٔبدٜ ثٝ وبس؛  -4؛ 

 دلیمٝ.

 ی آٔٛصؿی ٞیذسِٚیهٔدٕٛػٝ -Automation studio٘شْ افضاس  -اثضاس ٚ تدٟیضات: سایب٘ٝ

 ٔؼیبس ؿبیؼتٍی:

 ٕ٘شٜ ٞٙشخٛ 3حذالُ ٕ٘شٜ لجِٛی اص  ٔشحّٝ وبس سدیف

  1 ٔذاس اكلاح 1

  1 ؿجیٝ ػبصی ٔذاس 2

  2 ی اخضای ػیؼتٓ ٞیذسِٚیهتؼییٗ ا٘ذاصٜ 3

٘لت ٚ ساٜ ا٘ذاصی ػیؼتٓ ٞیذسِٚیه پمشع   4

 ٔچبِٝ وٗ ضبیؼبت
3 

 

ی، ایٕٙمی، ثٟذاؿمت، تٛخٟمبت    ٞبی غیشفٙم  ؿبیؼتٍی

 صیؼت ٔحیطی ٚ ٍ٘شؽ:

 سػبیت لٛاػذ ٚ اكَٛ دس ٔشاحُ وبس –1

 سػبیت دلت ٚ ٘ظٓ -2

 ٘ظبفت تدٟیضات پغ اص اتٕبْ وبس -3

 سػبیت ٘ىبت ایٕٙی   -4

 اػتفبدٜ اص ِجبع وبس ٚ دػتىؾ ٔٙبػت -5

2 

 

 % ٔیبٍ٘یٗ ٕ٘شات

 اػت. 2بیؼتٍی، حذالُ ٔیبٍ٘یٗ ٕ٘شات ٞٙشخٛ ثشای لجِٛی ٚ وؼت ؿ% 
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 واحد یادگیری3واحد یادگیری 

 های پنوماتیک کاربرد  سیستم

 

 

 ؟خٙٛٔازیه چیؼر ٚ چٝ واستشدٞایی داسد 

 وٕدشػٛس چیؼر ٚ ا٘ٛاع آٖ وذاْ اػر؟ 

 ا٘سخاب اخضای یه ػیؼسٓ خٙٛٔازیه چٍٛ٘ٝ اػر؟ 

 ٜٞا دس یه ػیؼسٓ خٙٛٔازیه وذأٙذ؟وٙسشَ وٙٙذ 

 ّذف اس ایي شایستگی ػثارتٌذ اس:

 ٞای ٞٛای فـشدٜتا ػیؼسٓایی آؿٙ -1

 لٛا٘یٗ حاوٓ تش ٌاصٞاآؿٙایی تا  -2

 اخضای یه ػیؼر خٙٛٔازیهزٛا٘ایی ؿٙاخر  -3

  خٙٛٔازیهی اخضای یه ػیؼسٓ زٛا٘ایی ٔحاػثٝ ا٘ذاصٜ -4

 ٞای ٞیذسِٚیهؿٙاخر اكَٛ ػیة یاتی ٚ زؼٕیش دس ػیؼسٓ -5

 Automation Studioتٝ وٕه ٘شْ افضاس  ٔذاسٞای خٙٛٔازیهزٛا٘ایی ؿثیٝ ػاصی  -6

 ا٘ذاصی ٔذاسٞای خٙٛٔازیه خایٝزٛا٘ایی ٘لة ٚ ساٜ -7

 

 

 

 

 

 استاندارد عملکرد

ی فؼاِیسٟای ٔشتٛى تٝ ا٘سخاب ٚ ساٜ ا٘ذاصی خغ اص ازٕاْ ٚاحذ یادٌیشی ٞٙشخٛیاٖ لادس تٝ ا٘داْ وّیٝ

 تاؿٙذ.ٔی خٙٛٔازیهیه ػیؼسٓ 

 

 

 

 

 

 
 

  های پنوماتیکسیستم                  

 

 دانیذآیا می
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 های پنوماتیکسیستم          

 

 واستشدٞای خٙٛٔازیه     

 

 دٞذ. خذَٚ سا وأُ وٙیذ.ٞایی اص واستشدٞای خٙٛٔازیه سا ٕ٘ایؾ ٔیخذَٚ صیش ٕ٘ٛ٘ٝ            

 واستشد ؿىُ

 

....................................... 

 

.......................................... 

 

 تٌشی ٔایؼاذخش وشدٖ 

 

یا وشٜ تاداْ  ؿأدٛتٌشی وشدٖ خش 

 صٔیٙی ٚ...

 

....................................... 

 

 ػیٕاٖ (خٙٛٔازیه ) كٙایغ وا٘ٛایش 

 پخش فیلم

 فعالیت
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..................................... 

 

..................................... 

 

........................................ 

 

......................................... 

 

 تٙذی تؼسٝ 

 

ٔٙظٛس اص ػیؼسٕٟای  تٝ ٔؼٙی ٘فغ ٌشفسٝ ؿذٜ اػر. pneumos یٛ٘ا٘ی خٙٛٔازیه اصٚاطٜ 

ؿٛد، فـاس وٙٙذ. ٚلسی ٞٛا فـشدٜ ٔیٞؼسٙذ وٝ زٛػي ٞٛای فـشدٜ واس ٔی ٞاییػیؼسٓخٙٛٔازیه،

ی ؿٛد. ٞٛای فـشدٜ زٕایُ تٝ تشٌـر تٝ حاِر اِٚیٝآٖ اص فـاس ٘شٔاَ ٞٛا یؼٙی فـاس خٛ تییـسش ٔی

ؿٛد. ٔا٘ٙذ فٙش وٝ ٛد داسد. تشای فـشدٜ ػاصی ٞٛا ا٘شطی لاصْ اػر ٚ ایٗ ا٘شطی دس ٞٛا رخیشٜ ٔیخ

ی خٛد تاصٌشدد، ایٗ وٙذ. تٙاتشایٗ ٍٞٙأیىٝ ٞٛا ٔیخٛاٞذ تٝ حاِر اِٚیٝا٘شطی سا دس خٛد رخیشٜ ٔی

 وٙٙذ.وٙذ. ػیؼسٕٟای خٙٛٔازیه اص ٕٞیٗ ا٘شطی آصاد ؿذٜ اػسفادٜ ٔیا٘شطی سا آصاد ٔی

 

 ّای پٌَهاتیکّای سیستنهشایا ٍ هحذٍدیت

 دٞذ.ٞای خٙٛٔازیه سا ٘ـاٖ ٔیخذَٚ صیش ٔضایا ٚ ٔؼایة ػیؼسٓ

 ّاهحذٍدیت هشیت

٘یاص تٝ آٔادٜ ػاصی ٞٛای فـشدٜ لثُ اصٔلشف اص ٘ظش خـکه   ی وافیدس دػسشع تٛدٖ ٞٛا تٝ ا٘ذاصٜ

 ٞاتٛدٖ ٚ حزف ٘اخاِلی

 تٝ دِیُ زشاوٓ خزیش تٛدٖ ٞٛا دلر وٓ ا٘سماَ ػادٜ زٛػي 

 دانیذآیا می
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 ػشػر غیش یىٙٛاخر ػیّٙذس تٝ دِیُ زشاوٓ خزیش تٛدٖ ٞٛا لاتّیر رخیشٜ ػاصی

 (  زٗ 5اِی  4٘یشٚی وٓ ) حذاوثش  حؼاػیر وٓ تٝ زغییشاذ دٔا

ٝ    ػذْ اؿسؼاَ خزیشی یا ا٘فداس ٝ    ػش ٚ كکذای وٕدشػکٛس ٚ زخّیک ی ی ٞکٛا. اِثسکٝ تکا زٛػکؼ

 كذا خفٝ وٗیض اٌضٚصٞای وٕدشػٛسٞای تیلذا ٚ ٘

زٕیککض تککٛدٖ ) دس ٔمایؼککٝ تککا ػیؼککسٕٟای   

 ٞیذسِٚیه (

 

لیٕر ٘ؼثسا وٓ لٌؼاذ ) دس ٔمایؼٝ تا ػکایش  

 ػیؼسٕٟا (

 

  ػشػر تالای ػٍّٕشٞا

  ایٕٙی دس ٔماتُ اهافٝ تاس

 

 ّای الکتزیکیّای پٌَهاتیک در هقایسِ تا سیستنسیستن

 

اتضاسٞای اِىسشیىی اص ٘ظش ًشاحی ػادٜ زش تٛدٜ ٚ ٞضیٙکٝ   اتضاسٞای خٙٛٔازیىی ٘ؼثر تٝ ّشیٌِ

 زؼٕیش ٚ ٍٟ٘ذاسی وٕسشی ٘ؼثر تٝ اتضاسٞای اِىسشیىی داس٘ذ.

آیٙکذ،  تٝ دِیُ ٚخٛد وٕدشػٛسٞایی وٝ زٛػي ٔٛزٛس ٚػایُ ٘مّیکٝ تکٝ حشوکر دس ٔکی     اًؼطاف پذیزی

 خزیشزش٘ذ.  ٘ؼثر تٝ ػیؼسٕٟای اِىسشیىی تشای اػسفادٜ دس ٔحیٌٟای ٔخسّف ا٘ؼٌاف 

تٝ دِیُ ػذْ ٚخٛد خشلٝ ٚ خٌش ا٘فداس ٚ آزؾ ػٛصی ٚ ٘یض ٔماٚٔر دس تشاتش اهافٝ تکاس   ایوٌی

 ایٕٙی تیـسشی داس٘ذ.

 زش٘ذ.   اتضاسٞای تادی ٘ؼثر تٝ اتضاسٞای اِىسشیىی ػثه ٍسى

 

 ّای ّیذرٍلیکیّای پٌَهاتیک در هقایسِ تا سیستنسیستن

  

زؼٕیش ٚ ٍٟ٘ذاسی آٖ ٘ؼکثر تکٝ ػیؼکسٕٟای ٞیکذسِٚیه      لٌؼاذ خٙٛٔازیه ٕٞچٙیٗ ّشیٌِ

 اسصا٘سشا٘ذ.

زکش اص ػیؼکسٕٟای ٞیکذسِٚیه    ػیؼسٕٟای خٙٛٔازیه تٝ ِحاٍ ٘لة ٚ ساٜ ا٘ذاصی ػادٜ اًؼطاف پذیزی

تاؿٙذ، تٝ خلٛف ٍٞٙأیىٝ اتضاسٞا ٔىشس زؼٛین ؿٛ٘ذ. ٕٞچٙیٗ زغییش یا ٌؼسشؽ ٔی

 فؼاِیر ٔشتًٛٝ دس خٙٛٔازیه ػادٜ زش اػر.

ٜ  ًگْذاری زکشی  ای، ٍٟ٘کذاسی ػکادٜ  تٝ دِیُ خیچیذٌی وٕسش ٚ ٘یض ٘یاص وٕسش تٝ تاصدیکذٞای دٚس

 داس٘ذ.

ػیؼسٕٟای ٞیذسِٚیه ٍٞٙأیىٝ اص ػیالاذ ٔماْٚ تکٝ آزکؾ ػکٛصی اػکسفادٜ ٘ىٙٙکذ       ایوٌی

لاتّیککر اػککسفادٜ دس دٔککای تککالا یککا ٘ضدیککه ؿککؼّٝ سا ٘ذاس٘ککذ. ٘ـککسی دس ػیؼککسٕٟای 

زٛا٘ذ تٝ اخشازٛس آػیة سػا٘ذٜ یا تکٝ دِیکُ   تٝ فـاس تالای واسوشد ٔیٞیذسِٚیه تا زٛخٝ 

وٕثٛد سٚغٗ ٔٛخة اص واس افسادٖ ػیؼسٓ ٌشدد. دس حاِیىٝ دس ػیؼسٕٟای خٙٛٔازیکه  

تٝ دِیُ واسوشد دس فـاس وٓ ٔـىّی اص تاتر ٘ـسی ٚخٛد ٘کذاسد. ٕٞچٙکیٗ ٞکٛا زٕیکض     

 تٛدٜ ٚ٘ـر آٖ ٔحیي سا آِٛدٜ ٘خٛاٞذا وشد.

 زشا٘ذ.دٟیضاذ خٙٛٔازیه ٘ؼثر تٝ زدٟیضاذ ٞیذسِٚیه ػثهز ٍسى
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 ترکیب و فشار هوا     

 

 تزکیة َّا

( ٚ  Ar% آسٌٖٛ ) 93/0(،  O2% اوؼیظٖ ) 95/20(،  N2% ٘یسشٚطٖ ) 09/78وٙیٓ ؿأُ ٞٛایی وٝ ٔازٙفغ ٔی

 تاؿذ.% دیٍش ٌاصٞا ٔی03/0

 ( Atmospheric pressureفشار جَ ) 

ؿٛد. اسزفاع اص ػٌح دسیا ٚ ٘یض ؿشایي آب ٚ ٞٛایی تش فـاس خٛ ی ٚصٖ ٞٛای تالای ػش ٔا ایداد ٔییدٝفـاس خٛ دس ٘س

 mbarؿٛد وٝ تشاتش تا دسخٝ ػا٘سیٍشاد زؼشیف ٔی 15ٌزاس٘ذ. فـاس اػسا٘ذاسد خٛ دس ػٌح دسیا ٚ دس دٔای زاثیش ٔی

 تاؿذ.( ٔی 1bar) زمشیثا  25/1013

                    

  

 وٙذ؟ چشا؟سٚیذ چٍٛ٘ٝ زغییش ٔیایذ ٚ ٍٞٙأیىٝ دس ٔؼذٖ خاییٗ ٔیـاس خٛ ٍٞٙأیىٝ اص وٜٛ تالا سفسٝف

 

 فشارًسثی

ٞا فـاس اهافی تش فـاس خٛ سا دٞٙذ. تٝ ػثاسذ دیٍش فـاس ػٙحٞا ٘ـاٖ ٔیفـاس ٘ؼثی فـاسی اػر وٝ فـاسػٙح

 دٞٙذ ٚ كفش فـاس ػٙح یؼٙی فـاس خٛ. ٕ٘ایؾ ٔی

 

 لقفشار هط

 دٞذ.ی فـاسی وٝ فـاس ػٙح ٕ٘ایؾ ٔیفـاس ٌّٔك تشاتشاػر تا فـاس خٛ تٝ ػلاٜٚ
             

Pabs                فـاس ٌّٔك :Pgدٞذ.        : فـاسی وٝ فـاس ػٙح ٕ٘ایؾ ٔیPatmٛفـاس خ : 

 ؿذٜ اػر. ی فـاس ٞٛا دس واستشدٞای كٙؼسی ٕ٘ایؾ دادٜدسٕ٘ٛداس صیش ٔحذٚدٜ
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ؿٛد. ٞٛایی زٛخٝ وٙیذ. ٞٛا تا سػیذٖ تٝ تاَ ٞٛاخیٕا دٚ ؿاخٝ ٔی صیشٞای ٞٛاخیٕا دس ؿىُ تٝ فشْ تاَ                

وٙذ. اص آ٘داوٝ ِٔٛىِٟٛای ٞٛایی وٝ اص وٙذ، ٔؼیش تیـسشی سا ٘ؼثر تٝ ٞٛای صیش تاَ ًی ٔیوٝ اص سٚی تاَ ػثٛس ٔی

سػٙذ ) چشا؟ (، تٙاتشایٗ ػشػر ِٔٛىِٟٛا سٚی تاَ تیـسش اص وٙٙذ، تا ٞٓ تٝ ا٘سٟای تاَ ٔیتالا ٚ خاییٗ تاَ ػثٛس ٔی

ػشػر ِٔٛىِٟٛای ٞٛا دس صیش تاَ اػر. ػشػر تیـسش ِٔٛىِٟٛای ٞٛا یؼٙی فشكر وٕسش تشای هشتٝ صدٖ تٝ تاَ 

-ی ٞٛاخیٕا تٝ ایٗ زشزیة زِٛیذ ٔیٞٛاخیٕا ٚ ایٗ یؼٙی فـاس وٕسش سٚی تاَ ٚ فـاس تیـسش صیش تاَ. ٘یشٚی تالا تش٘ذٜ

 ؿٛد. 

 
 

 

-ؿٛد؟ تاد اص داخُ ازاق تٝ ساٞشٚ ٕ٘یٚصد، دس ازاق تؼسٝ ٔیایذ وٝ ٍٞٙأیىٝ تاد دس ساٞشٚ ٔیآیا زا تٝ حاَ دلر وشدٜ

 ؿٛد؟ٚصد وٝ تاػث ُٞ دادٖ دس ٚ تؼسٝ ؿذٖ آٖ ؿٛد. خغ چشا دس تؼسٝ ٔی

 

 

 فرآیندهای ترمودینامیکی در گازها

ٔی لٛا٘یٙی وٝ دس ادأٝ آٔذٜ اػر دس ٔٛسد ٌاصٞای ایذٜ آَ كادق اػر. دس ػُٕ ٌاص ایذٜ آَ ٘ذاسیٓ ِٚی ٞٛا تا زٕا

 وٙذ.ا٘حشاف وٕی اص ایٗ لٛا٘یٗ خیشٚی ٔی

 فزآیٌذ دها ثاتت ) قاًَى تَیل (

ـاس واٞؾ ٚ تا دس كٛسزی وٝ دٔای ٌاصی ثاتر تاؿذ، حاكّوشب فـاس دس حدٓ ثاتر اػر. یؼٙی تا افضایؾ حدٓ، ف

 یاتذ. دس ؿىُ صیش تا واٞؾ حدٓ فـاس افضایؾ یافسٝ اػر.واٞؾ حدٓ، فـاس افضایؾ ٔی
P.V = constant 

 

  
 

 

 دانیذآیا می
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 فزآیٌذ فشار ثاتت ) قاًَى چارلش (

ی ٔؼسمیٓ خٛاٞٙذ داؿر. تٝ ػثاسذ دیٍش تا افضایؾ یىی، اٌش فـاس ٌاص سا ثاتر ٍ٘ٝ داسیٓ، فـاس ٚ دٔا تا ٞٓ ساتٌٝ

 ٘یض افضایؾ ٚ تا واٞؾ آٖ، دیٍشی ٘یض واٞؾ خٛاٞذ یافر.  دیٍشی
 

 
           

 

    
 فزآیٌذ حجن ثاتت ) قاًَى آهًَتَى (

ی ٔؼسمیٓ خٛاٞٙذ داؿر. تٝ ایٗ ٔؼٙی وٝ تا افضایؾ یىی، تا ثاتر ٍ٘ٝ داؿسٗ حدٓ یه ٌاص، فـاس ٚ دٔا ساتٌٝ

 ٘یض واٞؾ خٛاٞذ یافر. دیٍشی ٘یض افضایؾ ٚ تا واٞؾ آٖ دیٍشی
 

 
          

 

    
 

 قاًَى ػوَهی گاسّا

لاٖ٘ٛ ػٕٛٔی ٌاصٞا دس ٚالغ زشویثی اص لٛا٘یٗ ٌفسٝ ؿذٜ دس تالا اػر. تٝ ػثاسذ دیٍش تشای ػٝ وٕیر فـاس، حدٓ ٚ 

 :دٔا داسیٓ

 1 1

 1

 
 2 2

 2

          

 

 

 

NP
Typewriter
حجم    
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 ذ تی دررٍ ) آدیاتاتیک (فزآیٌ

دس ًی ایٗ فشآیٙذ، ٌاص ٞیچٍٛ٘ٝ زثادَ حشاسزی تا خاسج ٘ذاسد. فشم وٙیذ ٞٛا ٌٔاتك ؿىُ داخُ ػیا٘ذسی لشاس داسد 

ی ػیّٙذس ػایك ؿذٜ اػر. تٙاتشایٗ تا فـشدٖ یا وـیذٖ خیؼسٖٛ، حدٓ، فـاس ٚ دٔا زغییش خٛاٞٙذ وشد ِٚی ٚ تذ٘ٝ

یشٖٚ ٔٙسمُ ٘خٛاٞذ ؿذ. یا فشم وٙیٓ ػُٕ فـشدٖ خیؼسٖٛ ایٙمذس ػشیغ ا٘داْ ؿٛد ٌشٔایی اص داخُ ػیّٙذس تٝ ت

 دسسٚ ٔٛاخٝ ٞؼسیٓ.وٝ فشكسی تشای زثادَ حشاسذ تا خاسج ٚخٛد ٘ذاؿسٝ تاؿذ. دس ایٙلٛسذ ٘یض تا فشآیٙذ تی

 
 

 ی صیش تیٗ فـاس ٚ حدٓ ٞٛا تشلشاس اػر:دس ایٗ فشآیٙذ ساتٌٝ
P V 

n 
= c 

 تاؿذ.ٔی 4/1تشاتش تا  nتشای ٞٛا زٛاٖ 

 

 اجسای سیستمهای پنوماتیک

 تاؿٙذ وٝ دس ادأٝ ٞش یه سا زٛهیح خٛاٞیٓ داد.ػیؼسٕٟای خٙٛٔازیه ؿأُ ػٝ لؼٕر اكّی ٌٔاتك تا ؿىُ ٔی

 
 تَلیذ، آهادُ ساسی ٍ تَسیغ َّای فشزدُ

خـه وٗ، خٌٛى ا٘سماَ ٚ ٚاحذ  ی ٞٛای فـشدٜ(،ایٗ تخؾ ؿأُ وٕدشػٛس ) زِٛیذ ٞٛای فـشدٜ (، ٔخضٖ ) رخیشٜ

 تاؿذ.ٔشالثر ٔی

 

 کوپزسَر

ٞای ٞیذسِٚیه ا٘شطی لاصْ تشای حشور ای اػر تشای فـشدٜ ػاصی ٞٛا. وٕدشػٛسٞا ٕٞا٘ٙذ خٕحوٕدشػٛس ٚػیّٝ

ی خاتدایی ٔثثر ٚ دیٙأیىی وٙٙذ. وٕدشػٛسٞا تٝ دٚ دػسٝخٛد سا اص یه ٔٛزٛس اِىسشیىی یا احسشالی وؼة ٔی

ؿٛ٘ذ. دس وٕدشػٛسٞای خاتدایی ٔثثر ٔمذاس ٔؼیٙی اص ٞٛا تیٗ دٚ لٌؼٝ ٔحثٛع ؿذٜ ٚ تا واٞؾ حدٓ یزمؼیٓ ٔ

یاتذ. وٕدشػٛسٞای خشیاٖ خیٛػسٝ تش اػاع افضایؾ فـاس اص ًشیك افضایؾ ا٘شطی خٙثـی ٔحفظٝ فـاس ٞٛا افضایؾ ٔی

 تاؿذ.وٙٙذ. زمؼیٓ تٙذی وٕدشػٛسٞا تٝ ؿشح صیش ٔیواس ٔی

تَلیذ، آهادُ 
ساسی ٍ تَسیغ 
 َّای فشزدُ

کٌتزل َّای 
 فشزدُ

 ػولگزّا
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 وپزسَرّای پیستًَیک

آیذ. ٍٞٙأیىٝ دس وٕدشػٛسٞای خیؼسٛ٘ی، ؿازٖٛ زٛػي ٔحشن ) اِىسشٚٔٛزٛس یا ٔٛزٛس احسشالی ( تٝ حشور دس ٔی

وٙٙذ، ٞٛا اص ًشیك ػٛخاج ٚسٚدی تٝ داخُ ػیّٙذس ٔىیذٜ ؿازٖٛ ٚ خیؼسٖٛ ٔسلُ تٝ آٖ تٝ ػٕر خاییٗ حشور ٔی

ٔسشاوٓ ؿذٜ، فـاس آٖ افضایؾ یافسٝ ٚ اص ًشیك ػٛخاج خشٚخی تٝ  ؿٛد. تا تشٌـر خیؼسٖٛ تٝ ػٕر تالا، ٞٛأی

 ؿٛد.تیشٖٚ ٞذایر ٔی

 

 کمپرسورها

 جابجایی مثبت

 رفت و برگشتی

پیستونی چندمرحله 

 ای

پیستونی یک مرحله 

 ای

 دیافراگمی

 دورانی

 گوشواره ای تیغه ای

 حلسونی

 (screw ) 

 دینامیکی

 جریان محوری جریان شعاعی
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دٞذ. دس ایٗ وٕدشػٛسٞا ٞٛا خغ اص فـشدٜ ؿذٖ دس ای وٕدشػٛس خیؼسٛ٘ی سا ٕ٘ایؾ ٔیؿىُ صیش ٘ٛع دٚ ٔشحّٝ

ؿٛد. دٚتاسٜ فـشدٜ ٔیؿٛد. دس ػیّٙذس دْٚ ٞٛا ػیّٙذس اَٚ، زا حذٚدی خٙه ؿذٜ ٚ ػدغ ٚاسد ػیّٙذس دْٚ ٔی

 تاؿذ.ٔضیر ٘ٛع یه ًثمٝ تٝ دٚ ًثمٝ، أىاٖ زِٛیذ فـاس تیـسش ٔی

 

 
ا٘ذ. ی وٕدشػٛس ٚ خیؼسٖٛ زٛػي یه دیافشآٌ اص ٞٓ خذا ؿذٜدس وٕدشػٛسٞای دیافشإٌی ٌٔاتك ؿىُ تیٗ ٔحفظٝ

اػر. تٙاتشایٗ ایٗ وٕدشػٛس  ی وٕدشػٛس ٘ـذٜ ٚ ٞٛای خشٚخی زٕیضٔضیر ایٗ حاِر ایٙؼر وٝ سٚغٗ ٚاسد ٔحفظٝ

 ٌیشد.دس كٙایغ غزایی، داسٚیی ٚ ؿیٕیایی ٔٛسد اػسفادٜ لشاس ٔی

 

ی فشار کاری تْیٌِ تِ لحاظ هحذٍدُ ًَع کوپزسَر

 اقتصادی

ی فشار کاری قاتل هحذٍدُ

 دستزس

 تاس 12 تاس 4 ایخیؼسٛ٘ی یه ٔشحّٝ

 تاس 30 تاس 15 ایخیؼسٛ٘ی دٚٔشحّٝ

 تاس30تیؾ اص  تاس 15تیؾ اص  ٚ ٔشحّٝ ایخیؼسٛ٘ی تیؾ اص د

 

       ٞا ؿثیٝ تٝ چیؼر؟ی تاد دػسی زحمیك وٙیذ. اكَٛ واسوشد ایٗ زّٕثٝی واسوشد زّٕثٝدس ٔٛسد ٘حٜٛ             

            

           

 کوپزسَرّای رفت ٍ تزگشتی

 هؼایة هشایا
 ی ٍٟ٘ذاسی تالاٞضیٙٝ ًشاحی ػادٜ

 اخضای ٔسحشن صیاد وٓ یٞضیٙٝ اِٚیٝ

 پژوهش کنیذ
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 ٔؼسؼذ ٔـىلاذ ٘اؿی اص ِشصؽ ی زٛاٖ ٌؼسشدٜٔحذٚدٜ

دس ٘ٛع خاف، لاتّیر دػسشػکی تکٝ فـکاسٞای خیّکی     

 تاس ( 6000صیاد ) زا 

ی وٕدشػٛس ٕٔىکٗ اػکر تکشای ٘لکة     تؼسٝ تٝ ا٘ذاصٜ

 فٛ٘ذاػیٖٛ لاصْ تاؿذ.  

 ؿٛ٘ذ.وثش ظشفیر ًشاحی ٕ٘یاوثشا تشای واس تا حذا ای، تاصدٜ تالازشی داسد٘ٛع دٚ ٔشحّٝ

 

 کوپزسَرّای دٍراًی

ی وٙٙذ. ًی ٔسشاوٓ ػاصی ٞٛا ٔحفظٝوٕدشػٛسٞای دٚسا٘ی اص یه ػٙلش دٚسا٘ی تشای فـشدٜ ػاصی ٞٛا اػسفادٜ ٔی

 یاتذ.زشاوٓ تٝ ًٛس خیٛػسٝ واٞؾ ٔی

 کوپزسَرّای دٍراًی

 هؼایة هشایا
 ػشػر دٚسا٘ی تالا ًشاحی ػادٜ

 ًَٛ ػٕش وٕسش ٘ؼثر تٝ دیٍش ا٘ٛاع ٍٟ٘ذاسی وٓ زا ٔسٛػي ی اِٚیٝ ٚٞضیٙٝ

 ٞای آِٛدٜحؼاع تٝ ٔحیي ٘لة ػادٜ

  اخضای ٔسحشن وٓ

 

 ایکوپزسَر تیغِ

وٙیذ. ػاخسٕاٖ ایٗ وٕدشػٛسٞا ؿثیٝ خٕدٟای ای سا دس ؿىُ ٔلاحظٝ ٔیی یه وٕدشػٛس زیغٝؿىُ تشؽ خٛسدٜ

ا ؿذیذ. دس تخـی اص دٚساٖ سٚزٛس وٝ فوای تیٗ سٚزٛس ٚ اػسازٛس دس حاَ تا آٖ آؿٙ 1تاؿذ وٝ دس خٛدٔاٖ ای ٔیزیغٝ

افضایؾ اػر، ٞٛا تٝ داخُ وٕدشػٛس ٔىیذٜ ؿذٜ ٚ دس تخـی اص دٚساٖ سٚزٛس وٝ فوای تیٗ سٚزٛس ٚ اػسازٛس دس حاَ 

 ٌشدد.واٞؾ اػر، ٞٛای فـشدٜ اص وٕدشػٛس خاسج ٔی

  
 ( Lobe compressor ،Rootsای ) کوپزسَر گَشَارُ

ػاخسٕاٖ ایٗ وٕدشػٛسٞا ٌٔاتك ؿىُ صیش اػر. تا زٛخٝ تٝ ِمی صیاد دس ایٗ وٕدشػٛسٞا حذاوثش فـاس لاتُ دػسشع 

-وٙذ. حدٓ ٞٛای خشٚخی تالا اص ٘ماى لٛذ ٚ تاصدٜ وٓ اص ٘ماى هؼف ایٗ وٕدشػٛسٞا ٔیزداٚص ٕ٘ی 17barاص حذٚد 

 تاؿذ.
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 ( Screwکوپزسَر حلشًٍی ) 

 40barضٚ٘ی اص ٘ظش ظشفیر تؼذ اص وٕدشػٛسٞای ٌشیض اص ٔشوض لشاس داؿسٝ ٚ فـاس خشٚخی آٟ٘ا زا وٕدشػٛسٞای حّ

ؿٛ٘ذ. تاصدٜ تالای ایٗ ٔسشٔىؼة دس دلیمٝ ًشاحی ٚ ػاخسٝ ٔی 1200سػذ. وٕدشػٛسٞای حّضٚ٘ی دس ظشفیر زا ٔی

 ؿٛد.دسكذ ( اص ٘ماى لٛذ آٖ ٔحؼٛب ٔی 85زا  75وٕدشػٛسٞا ) 

 
 دیٌاهیکیکوپزسَرّای 

ایٗ  تاؿٙذ.زشیٗ وٕدشػٛسٞا دس كٙؼر ٔیتؼذ اص وٕدشػٛسٞای سفر ٚ تشٌـسی خش ٔلشف دیٙأیىیوٕدشػٛسٞای 

ؿٛ٘ذ. دس ایٗ وٕدشػٛسٞا ا٘شطی خٙثـی تٝ فـاس زثذیُ وٕدشػٛسٞا دس دٚ ٘ٛع خشیاٖ ٔحٛسی ٚ ؿؼاػی ػاخسٝ ٔی

 ؿٛ٘ذ.ٔسش ٔىؼة تش ػاػر ػاخسٝ ٔی 1000000-1700ؿٛد. وٕدشػٛسٞای خشیاٖ خیٛػسٝ تشای دتی ٔی

 

 اًتخاب کوپزسَر

ا٘سخاب وٕدشػٛس ٔٙاػة تشای ػیؼسٓ، أش ٟٕٔی اػر. وٕدشػٛس تضسي ٞضیٙٝ ٚ خیچیذٌی تیـسشی خٛاٞذ داؿر ٚ 

 زٛا٘ذ ٔفیذ تاؿذ:وٕدشػٛس وٛچه ٘یاصٞای ػیؼسٓ سا خٛاتٍٛ ٘خٛاٞذ تٛد. زٛخٝ تٝ ٘ىاذ صیش دس ا٘سخاب وٕدشػٛس ٔی

 اٖ ٔٛسد ٘یاص ػیؼسٓ٘شخ خشی -1

 وٕدشػٛس آٔادٜ تٝ واس تشای ٔٛالغ اهٌشاسی -2

 ٘یاصٞای آیٙذٜ -3

ای اػر وٝ تیـسشیٗ فـاس واسی سا داسد. ٔثلا اٌش دس ا٘سخاب وٕدشػٛس فـاس واسی، فـاس ٔلشف وٙٙذٜفـاس واسی: 

تاس دس  6اسی ػیؼسٓ سا تاس وٙٙذ، فـاس و5،4ٚ6ػٝ ٔلشف وٙٙذٜ دس ػیؼسٓ داؿسٝ تاؿیٓ وٝ تٝ زشزیة تا فـاس واسی 

اِثسٝ افر فـاس دس ػیؼسٓ زٛصیغ سا ٞٓ تایذ دس ٘ظش تٍیشیٓ وٝ دس تخـٟای تؼذی زٛهیح دادٜ خٛاٞذ ٌیشیٓ. ٘ظش ٔی

وٙیٓ. یه خیـٟٙاد غیش السلادی دس ٔٛالغ ی فـاس اػسفادٜ ٔیی دیٍش اص ؿیش واٞٙذٜدس ػش ساٜ دٚ ٔلشف وٙٙذٜؿذ.

 تاؿذ.ش تشای ٔلشف وٙٙذٜ ٞای تا فـاس واسی ٔسفاٚذ ٔیخاف اػسفادٜ اص وٕدشػٛس دیٍ
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 هثال

اِی  10ی ٞا تٝ اهافٝدتی وٕدشػٛس تایذ تشاتش تا ٔدٕٛع ٘یاص ٔلشف وٙٙذٜ خشیاٖ خشٚخی وٕدشػٛس ) دتی (:

 دسكذ تٝ ٔٙظٛس زغییشاذ احسٕاِی دس ٘یاصٞای ػیؼسٓ تاؿذ. دس ایٗ ساتٌٝ زؼاسیف صیش سا داسیٓ.20

 : ( qFADشػٛس ) ٘شخ خشیاٖ آصاد وٕد

 وٙذ.٘شخ خشیاٖ خشٚخی وٕدشػٛس دس ؿشایي فـاس ٚ دٔایی وٝ واس ٔی

 

 :( qN)  ٘شخ خشیاٖ ٘شٔاَ وٕدشػٛس

 (.C۫0ٚ دٔای  1/013bar٘شخ خشیاٖ خشٚخی وٕدشػٛس دس فـاس ٚ دٔای اػسا٘ذاسد) فـاس 

        
    

  
 

  

    
 

 

 دس یه ػیؼسٓ خٙٛٔازیه ػٝ ٔلشف وٙٙذٜ تا ٔـخلاذ صیش داسیٓ. وٕدشػٛس ٔٙاػة سا زؼییٗ وٙیذ.             

 

 

 فشار جزیاى َّا هصزف کٌٌذُ

1 12Nm
3
/min 6bar 

2 67 lit/s FAD 7bar (a) 

3 95 lit/s FAD 4bar 

 شزایط هحیطی:

  C۫30ی دٔای ٔحیي: تیـیٙٝ    C۫20دٔای ٘شٔاَ ٔحیي: 

 % 60سًٛتر:        1bar (a)ٔحیي:  فـاس

 ی ٔیضاٖ ٘یاص ػیؼسٓ تٝ ٞٛای فـشدٜٔحاػثٝ ٌاْ اَٚ:

 وٙیٓ:ٔحاػثٝ ٔی 1ی ؿٕاسٜ سا تشای ٔلشف وٙٙذٜ FADاتسذا ٔمذاس خشیاٖ 

12  3   12  
1000
60

 200       

        
    

  
 

  

    
 

     
                   

     
           

 ٔمذاس ٔلشف ٞٛای فـشدٜ وُ ػیؼسٓ تشاتشاػر تا:

225567595=387 lit/s 

 خشٚخی وٕدشػٛس تایذ تشاتش تشاتش تاؿذ تا:  % تٝ ػذد فٛق15تا اهافٝ وشدٖ 
                   

 ـاس واسی وٕدشػٛسی فٔحاػثٝ ٌاْ دْٚ:

 آٚسیٓ:تذػر ٔی 2ی ؿٕاسٜ اتسذا ٔمذاس فـاس ٘ؼثی سا تشای ٔلشف وٙٙذٜ
             

                

٘ثاؿذ، وٕدشػٛس تا فـاس واسی حذالُ  1/5barتا فشم ایٙىٝ افر فـاس دس خـه وٗ، فیّسش ٚ ِِٛٝ وـی تیـسش اص 

7/5 bar ٙٔ.اػة اػر 
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 رٍشْای تٌظین کوپزسَرّای جاتجایی هثثت

ی فـاس دس كٛسذ افضایؾ فـاس اص ٔمذاس ٔٛسد ٘ظش ٞٛا سا دس ایٗ سٚؽ یه ؿیش ٔحذٚد وٙٙذٜزٙظیٓ اص ًشیك زخّیٝ: 

ٌشدد. تا واٞؾ فـاس، ؿیش وٙذ. تٝ ایٗ ٔؼٙی وٝ ٞٛای خشٚخی وٕدشػٛس ٚاسد ػیؼسٓ ٘ـذٜ ٚ زخّیٝ ٔیٔی زخّیٝ

ٌشدد. ایٗ سٚؽ ٍٞٙأیىٝ وٕدشػٛس تایذ دائٕا ی فـاس تؼسٝ ؿذٜ ٚ خشٚخی وٕدشػٛس ٚاسد ػیؼسٓ ٔیٙٙذٜٔحذٚد و

 دس تشاتش فـاس ٔخاِف واس وٙذ، ٔٛثش اػر.

 
 

زٙظیٓ اص ًشیك زخّیٝ اػر. تا ایٗ زفاٚذ وٝ ٞٛای خشٚخی ایٗ سٚؽ دس اكُ ٕٞاٖ : (  by passزٙظیٓ وٙاسٌزس ) 

ٌشدد. ایٗ سٚؽ دس ٔٛسد وٕدشػٛسٞای فشآیٙذ وٝ دس آٟ٘ا ٌاص تٝ دِیُ دی وٕدشػٛس تشٔیتؼذ اص خٙه ؿذٖ تٝ ٚسٚ

 ٔوش یا ٌشاٖ تٛدٖ أىاٖ زخّیٝ تٝ ٔحیي سا ٘ذاسد.

 
 

ایٗ سٚؽ ػادٜ تا ٔحذٚد وشدٖ ٔدشای ٚسٚدی، ٔٛخة افضایؾ ٘ؼثر  ی ٚسٚدی:زٙظیٓ اص ًشیك زًٙ وشدٖ دٞا٘ٝ

ی وٕی اص ؿٛد. ایٗ سٚؽ أىاٖ زٙظیٓ ٔحذٚدٜ٘سیدٝ واٞؾ خشیاٖ ٞٛا ٔیفـاس ٚسٚدی تٝ خشٚخی وٕدشػٛس ٚ دس

 آٚسد. تٝ دِیُ تالا تٛدٖ ٘ؼثر فـاس، ٔلشف ا٘شطی صیاد دس ایٗ سٚؽ صیاد اػر.فـاس سا فشاٞٓ ٔی

  
 

 : ی ٚسٚدیی زًٙ وشدٖ دٞا٘ٝزخّیٝ تٝ اهافٝ

ی زٙظیٓ ) ٓ تا ٔلشف ا٘شطی وٓ حذاوثش ٔحذٚدٜتاؿذ. ایٗ سٚؽ زٙظیأشٚصٜ ٔؼِٕٛسشیٗ سٚؽ زٙظیٓ ٔیایٗ سٚؽ 

 15-30دٞذ. تا ایٗ سٚؽ ٍٞٙأیىٝ خشیاٖ ٞٛای خشٚخی كفش اػر، ٔلشف ا٘شطی زٟٙا %( سا اسائٝ ٔی 0-100%

ؿٛد ِٚی تا وٛچىسشیٗ وٙذ. تا تالا سفسٗ فـاس، ؿیش ٚسٚدی تؼسٝ ٔیحاِسی اػر وٝ وٕدشػٛس تا حذاوثش زٛاٖ واس ٔی

ی فـاس خشیاٖ اهافی سا زخّیٝ خٛاٞذ وشد. تٙاتشایٗ وٕدشػٛس ؿشایي خلا دس ٚسٚدی ٚ حذٚد وٙٙذٜتاص ؿذٖ ؿیش ٔ

 وٕسشیٗ فـاس ٔؼىٛع سا خٛاٞذ داؿر. 
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 :زٙظیٓ اص ًشیك خأٛؽ/ سٚؿٗ وشدٖ

 

ـاس تٝ ؿٛ٘ذ. دس ایٗ سٚؽ تا سػیذٖ فاغّة تا اػسفادٜ اص ایٗ سٚؽ وٙسشَ ٔی 10kw-5وٕدشػٛسٞای تا زٛاٖ وٕسش اص 

وٙذ. تا افر فـاس تٝ حذ ؿٛد ٚ دس ٚالغ وٕدشػٛس دیٍش خشیا٘ی زِٛیذ ٕ٘یحذ تالای زٙظیٕی، اِىسشٚٔٛزٛس خأٛؽ ٔی

وٙذ. ایٗ سٚؽ تٝ ٔٙظٛس تٝ حذالُ خاییٗ زٙظیٕی، اِىسشٚٔٛزٛس ساٜ ا٘ذاصی ٔدذد ؿذٜ ٚ وٕدشػٛس ؿشٚع تٝ واس ٔی

ی تضسي یا اخسلاف صیاد تیٗ حذ تالا ٚ حذ خاییٗ ٔخضٖ ٞٛای فـشدٜ سػا٘ذٖ تاس حشاسزی سٚی اِىسشٚٔٛزٛس، ٘یاصٔٙذ

 تاؿذ.فـاس ٔی

 
 :زٙظیٓ تا اػسفادٜ اص وٙسشَ ػشػر

زٛاٖ ٔٛزٛس احسشالی یا فشوا٘غ اِىسشٚٔٛزٛس، ػشػر وٕدشػٛس ٚ تٝ زثغ آٖ ٘شخ خشیاٖ خشٚخی سا ٔیتا وٙسشَ دٚس 

 تاؿذ.ئٕی دس خشٚخی ٚ ٔلشف ا٘شطی وٕسش ٔیوٙسشَ ٕ٘ٛد. ایٗ سٚؽ ٔٛثشی تشای داؿسٗ فـاس دا

  
 :ی خشٚخی ٔسغیشدٞا٘ٝ

ی خشٚخی تٝ خشیاٖ خشٚخی سا تٝ ػٕر داخُ وٕدشػٛس یا دس وٕدشػٛسٞای حّضٚ٘ی ٔیسٛاٖ تا خاتدا وشدٖ دٞا٘ٝ

 ی ٚسٚدی ٞذایر وشد. ایٗ سٚؽ ٔلشف ا٘شطی تالایی داؿسٝ ٚ غیش ٔؼَٕٛ اػر.دٞا٘ٝ

 

 :ی ٚسٚدیٝ داؿسٗ دٞا٘ٝزٙظیٓ اص ًشیك تاص ٍ٘

ی ٔىؾ خٕح سا تاص ٍ٘ٝ داؿر تٙاتشایٗ ٞٛا زٛاٖ دٞا٘ٝتا اػسفادٜ اص سٚؿٟای ٔىا٘یىی ٔی دس وٕدشػٛسٞای خیؼسٛ٘ی

ٔلشف دس  10ٌشدد. ٔلشف ا٘شطی دس حذٚد %ی ٔىؾ تٝ تیشٖٚ تاص ٔیدس تٝ خای فـشدٜ ؿذٖ، اص ًشیك دٞا٘ٝ

  تاؿذ.حذاوثش زٛاٖ ٔی
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Load-unload-stop: 

ی تاؿذ. ایٗ سٚؽ ٔحذٚدٜویّٛٚاذ ٔی 5زشیٗ سٚؽ وٙسشَ دس ٔٛسد وٕدشػٛسٞای تا زٛاٖ تیؾ اص ایٗ سٚؽ ٔسذاَٚ

وٙذ. ایٗ سٚؽ زشویثی اػر اص سٚؽ خأٛؽ/ سٚؿٗ وشدٖ ٚ ی فـاس سا تا زّفاذ زٛاٖ وٓ زٙظیٓ ٔیٚػیؼی اص ٌؼسشٜ

( تٝ ٔٙظٛس خأٛؽ ٚ  Pressure switchه ػٛئیچ فـاسی ) وٙسشَ اِىسشٚ٘یىی. دس سٚؽ خأٛؽ/ سٚؿٗ وشدٖ اص ی

ؿٛد. دس حاِی وٝ دس ایٗ سٚؽ تٝ خای سٚؿٗ وشدٖ وٕدشػٛس دس حذاوثش ٚ حذالُ فـاسٞای زٙظیٕی اػسفادٜ ٔی

( ٚیه ػیؼسٓ زٙظیٓ ػشیغ اِىسشٚ٘یه اػسفادٜ ؿذٜ اػر.  Transducerػٛئیچ فـاسی اص یه ٔثذَ آ٘اِٛي فـاس ) 

وٙذ. ٚاحذ اِىسشٚ٘یه تا زٛخٝ تٝ زغییشاذ فـاس یٛػسٝ فـاس ػیؼسٓ سا تٝ ٚاحذ اِىسشٚ٘یىی اسػاَ ٔیٔثذَ فـاس خ

وٙذ. ایٗ سٚؽ زٙظیٓ ػشیغ ٚ ی ٞٛا سا وٙسشَ ٔیٕٞضٔاٖ خأٛؽ/سٚؿٗ وشدٖ وٕدشػٛس ٚ تاص ٚ تؼسٝ وشدٖ دسیچٝ

 دٞذ.سا اسائٝ ٔی 2.02barتا دلر 
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 ا٘ذ.ٔمایؼٝ ؿذٜ Load-unload-stopٗ وشدٖ ٚ سٚؽ دس اؿىاَ صیش  سٚؽ خأٛؽ/ سٚؿ

 

 
 Load-unload-stopؿىُ خاییٗ سٚؽ  -ؿىُ تالا سٚؽ خأٛؽ/ سٚؿٗ

 

 هخشى َّای فشزدُ

دس ٞش ػیؼسٓ ٞٛای فـشدٜ، یه یا چٙذ ٔخضٖ ٚخٛد داسد. واسوشدٞای 

 ٔخضٖ ٞٛای فـشدٜ تٝ ؿشح صیش اػر:

  دس ٔٛالغ لاصْرخیشٜ ػاصی ٞٛای فـشدٜ تشای اػسفادٜ آ٘ی 

 تٝ ػٙٛاٖ ٔٙثغ ا٘شطی وٕىی دس ٔٛالغ لٌؼی تشق 

 ٝزوٕیٗ خایذاسی فـاس دس ؿثى 

 زاحذٚدی خذاػاصی تخاسآب 

 خٙثی وشدٖ ٘ٛػا٘اذ فـاس 

 ٞش ٔخضٖ ٞٛا فـشدٜ تایذ:

 ِِِِٝٛٝٛ ٚ ٗی خشٚخی دس تالا ٘لة ؿٛد.ی ٚسٚدی دس خایی 

 .تسٛا٘ذ حذاوثش فـاس ػیؼسٓ سا زحُٕ وٙذ 

 س ػٙح تاؿذ.داسای فـا 

 ٜی فـاس ٔٙاػة تا ػیؼسٓ تاؿذ.داسای ؿیش ٔحذٚد وٙٙذ 

 ٗزشیٗ ٘مٌٝ تاؿذ.داسای ؿیش زخّیٝ دس خایی 

 .داسای ؿیشٞای تاص ٚ تؼسٝ دس ٚسٚدی ٚ خشٚخی ٔخضٖ تاؿذ 

 ٝی ٞٛای وٕدشػٛس یادس خای خٙه ٘لة ؿٛد ٚ دس ٔؼیش زخّی 

 خـه وٗ ٘ثاؿذ.

 

 ی هخشىی اًذاسُهحاسثِ

ی صیش تٝ تاؿذ. اص ساتٌٝخضٖ زاتؼی اص ظشفیر وٕدشػٛس، سٚؽ زٙظیٓ وٕدشػٛس ٚ اٍِٛی ٔلشف ػیؼسٓ ٔیی ٔا٘ذاصٜ

 ؿٛد. ی حدٓ ٔخضٖ اػسفادٜ ٔیٔٙظٛس ٔحاػثٝ

 ؿٛد.ؿٛ٘ذ، اػسفادٜ ٔیی صیش دس ٔٛسد وٕدشػٛسٞایی وٝ تا سٚؽ ٞایی غیش اص وٙسشَ ػشػر زٙظیٓ ٔیاص ساتٌٝ زٛخٝ:

 

  
0 25      1 0

              1
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 هثال

Vٜحدٓ ٔخضٖ ٞٛای فـشد : 

qc ( ٘شخ ٞٛای خشٚخی آصاد وٕدشػٛس :l/s ) 

P1  ( فـاس ٌّٔك دس ٚسٚدی وٕدشػٛس :bar ) 

T1 ٝٙتیـ : ( ی دٔا دس ٚسٚدی وٕدشػٛسK ) 

T0 ( ٖدٔای ٞٛا دس ٔخض :K ) 

pU-pL  ٚ حذ خاییٗ زٙظیٕی: اخسلاف فـاس تیٗ حذ تالا 

fmax ٜؿٛد.تٝ ػٙٛاٖ ٔثاَ دس ی وٕدشػٛس تیاٖ ٔی: حذاوثش فشوا٘غ سٚؿٗ ٚ خأٛؽ وشدٖ وٕدشػٛس ) زٛػي ػاص٘ذ

 تاس ٔیسٛا٘ذ خأٛؽ ٚ سٚؿٗ ؿٛد(1ثا٘یٝ  30ٞش 

ی زش خٛاٞذ تٛد. دس كٛسزؿٛ٘ذ، حدٓ ٔخضٖ ٔٛسد ٘یاص وٛچهزٙظیٓ ٔیوٙسشَ ػشػر دس ٔٛسد وٕدشػٛسٞایی وٝ تا 

دس ٘ظش ٌشفر. دس حذالُ ػشػر سا تایذ ٘شخ ٞٛای خشٚخی دس  qcوٝ اص فشَٔٛ تالا تشای ایٗ وٕدشػٛسٞا اػسفادٜ ؿٛد 

ی وٕدشػٛس ٚ خٌٛى ا٘سماَ تشای ٔٛاسدی وٝ حدٓ ٞٛای صیادی دس ٔذذ صٔاٖ وٛزاٞی ٔٛسد ٘یاص تاؿذ، زؼییٗ ا٘ذاصٜ

ٔخضٖ خذاٌا٘ٝ دس ٘ضدیىی ٔلشف وٙٙذٜ دس ٘ظش ٌشفسٝ ؿذٜ ٚ ایٗ حدٓ ٞٛا السلادی ٘خٛاٞذ تٛد. دس ایٗ ٔٛاسد یه 

ؿٛد. دس اوثش ٔٛاسد اص یه وٕدشػٛس وٛچه فـاس تالا ٚ ی ٔخضٖ زؼییٗ ٔیتش اػاع حذاوثش خشیاٖ خشٚخی ا٘ذاصٜ

ؿٛد. یه ٔخضٖ تضسي تشای زأیٗ حدٓ صیادی اص ٞٛای فـشدٜ دس ٔذذ صٔاٖ وٛزاٜ تا فٛاكُ صٔا٘ی صیاد اػسفادٜ ٔی

ی ٔخضٖ ی صیش تٝ ٔٙظٛس زؼییٗ ا٘ذاصٌٜشدد. ساتٌٝی وٕدشػٛس تش اػاع ٔیاٍ٘یٗ ٔلشف زؼییٗ ٔیس ایٗ ٔٛسد ا٘ذاصٜد

 ٌیشد.دس ایٗ ٔٛاسد ٔٛسد اػسفادٜ لشاس ٔی

  
   

 1   2
 

 

 1   2
 

V ( ٜحدٓ ٔخضٖ ٞٛای فـشد :l ) 

qٝی ٔ: زشخ خشیاٖ ٞٛا دس ٔذذ صٔاٖ زخّی ( ٖخضl/s ) 

tٝٔذذ صٔاٖ زخّی : ( ی ٞٛاs ) 

p1 ( ٝفـاس واسی ٘شٔاَ دس ؿثى :bar ) 

p2ٜحذالُ فـاس واسی تشای واسوشد ٔلشف وٙٙذ : ( ٞاbar ) 

L ( ٖحدٓ ٞٛای لاصْ تشای خش ؿذٖ ٔخض :l/work cycle ) 

            

 ی ٔخضٖ سا تذػر آٚسیذ.ا٘ذاصٜ 11 یدس ٔثاَ كفحٝ            

  

  
0 25      1 0

              1
 

0 25  450  1  313
1

30⁄  0 5  303
 6973    

 

تاؿذ. دس ایٗ ػذد حذالُ ظشفیر ٔخضٖ ٔیٌیش٘ذ.دسخٝ تالازش اص دٔای ٔحیي دس ٘ظش ٔی 10دٔای ٞٛای فـشدٜ سا 

 ؿٛد.تاؿذ، ا٘سخاب ٔیوٝ تضسٌسش اص ایٗ ػذد ٔیی اػسا٘ذاسد ٔخضٖ ٍٞٙاْ ا٘سخاب اِٚیٗ ا٘ذاصٜ
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 ٌّٔٛتؼر وٕدشػٛس ٚ ٔخضٖ ٔٙاػة تشای ػیؼسٓ خٙٛٔازیه تا ٔـخلاذ صیش:
 

 

 

 

 

 

 شزایط هحیطی:

  C۫30ی دٔای ٔحیي: تیـیٙٝ    C۫20٘شٔاَ ٔحیي: دٔای 

        1bar (a)فـاس ٔحیي: 

 

 ًکاتی در هَرد ًصة کوپزسَر

 ٜٞا تٝ وٕدشػٛس سا زؼٟیُ ٔحُ ٘لة وٕدشػٛس تایذ دس خایی تاؿذ وٝ ِِٛٝ وـی ٚ دػسشػی ٔلشف وٙٙذ

 وٙذ.

 افی دس آیٙذٜ ٚخٛد داؿسٝ تاؿذ.فوای وافی تشای ٘لة اِىسشٚٔٛزٛس، ٚسٚدی ِیفسشان ٚ ٘یض وٕدشػٛس اه 

 ٝی سًٛتر حاكُ اص چٍاِؾ دس ٔخضٖ ٚ ػایش زدٟیضاذ.ی ِِٛٝ دس وف ازاق تٝ ٔٙظٛس زخّیٝزؼثی 

  اػسفادٜ اص فٛ٘ذاػیٖٛ تسٙی دس ٔٛسد وٕدشػٛسٞای خیؼسٛ٘ی ٚ ٌشیض اص ٔشوض تضسي ٚ ٘یض زدٟیضاذ هذ

 اسزؼاؽ دس ٔٛاسد لاصْ.

 دس خایی تاؿذ وٝ ٞٛای زٕیض داؿسٝ تاؿذ.ٚسٚدی ٞٛای وٕدشػٛس حسی الأىا ٖ 

 زٛاٖ تا ِِٛٝ وـی اص خاسج اص ػاخسٕاٖ ٞٛا سا ٚاسد تٟسش اػر ٞٛای ٚسٚدی خٙه تاؿذ. تشای ایٗ ٔٙظٛس ٔی

 وٕدشػٛس وشد. 

 

 ی َّای هحل ًصة کوپزسَرتَْیِ

ٌشدد. آٖ ٘لة ؿذٜ خاسج ٔیی ازالی وٝ وٕدشػٛس دس وٙٙذ. ایٗ ٌشٔا تا زٟٛیٝزٕأی وٕدشػٛسٞا زِٛیذ ٌشٔا ٔی

تاؿذ ی ٔٛسد ٘یاص تا زٛخٝ تٝ حدٓ وٕدشػٛس ٚ ایٙىٝ وٕدشػٛس ٞٛا خٙه یا خٙه ؿٛ٘ذٜ تا آب ٔیٔمذاس ٞٛای زٟٛیٝ

% ا٘شطی ٔلشفی 100ؿٛد. دس ٔٛسد وٕدشػٛسٞای ٞٛا خٙه، ٔمذاس ٞٛای لاصْ تا دس ٘ظش ٌشفسٗ ٔـخق ٔی

-ا٘شطی ٔلشفی اِىسشٚٔٛزٛس تٝ ػٙٛاٖ ٌشٔای زِٛیذ ؿذٜ ٔحاػثٝ ٔی %10خٙه  آباِىسشٚٔٛزٛس ٚ دس وٕدشػٛسٞای 

 ؿٛد.
 وٙیذ.ٞایی اص سٚؿٟای زٟٛیٝ سا ٔلاحظٝ ٔیٞای صیش ٕ٘ٛ٘ٝدس ؿىُ

 

 فشار جزیاى َّا هصزف کٌٌذُ

1 10 lit/s FAD 6bar 

2 67 lit/s FAD 7bar (a) 

3 95 lit/s FAD 4bar 

4 15N m
3
/min 6bar (a) 
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 آماده سازی هوای فشرده

 

 خشک کزدى َّای فشزدُ

شایٗ ٞٛای فـشدٜ وٝ وٕدشػٛس تاؿذ. دس دٔای تالا تیـسش ٚ دس دٔای خاییٗ وٕسش. تٙاتٞٛای ٔحیي داسای تخاس آب ٔی

وٙذ، ٞٛای خـىی ٘یؼر. تٝ ٔٙظٛس خٌّٛیشی اص اثشاذ ٘أٌّٛب ) صً٘ صدٖ ( ٚخٛد آب دس ٞٛای فـشدٜ زِٛیذ ٔی

 تایذ ٞٛا سا خـه وشد. دس ایٗ ساتٌٝ زؼشیف صیش سا داسیٓ:

 ٔمذاس تخاس آب ٔٛخٛد دس یه ٔسش ٔىؼة ٞٛا سا سًٛتر ٌّٔك ٌٛیٙذ.سًٛتر ٌّٔك: 

 زٛا٘ذ دس یه ٔسش ٔىؼة ٞٛا ٚخٛد داؿسٝ تاؿذ.حذاوثش تخاس آتی وٝ ٔی اؿثاع:وٕیر 

ی تیٗ ٔمذاس تخاس آب ) تشحؼة ٌشْ ( . سات100ٌٝسًٛتر ٌّٔك زمؼیٓ تش وٕیر اؿثاع هشتذس  دسكذ سًٛتر ٘ؼثی:

 وٙیذ.ٔی% سا دس ؿىُ ٔلاحظٝ 100% ٚ 50%، 25ٔٛخٛد دس یه ٔسش ٔىؼة ٞٛا ٚ دٔا دس ػٝ حاِر سًٛتر ٘ؼثی 

  

سًٛتر ٘ؼثی  
سًٛتر ٌّٔك

وٕیر اؿثاع
     

ؿٛد. یؼٙی تخاس آب ٔٛخٛد دس ٞٛا تٝ ی ؿثٙٓ ایداد ٔیتشػذ، ٘مٌٝ 100ٍٞٙأیىٝ سًٛتر ٘ؼثی تٝ ی ؿثٙٓ: ٘مٌٝ

٘ـاٖ  3bar  ٚ7barی ؿثٙٓ سا دس فـاسٞای ازٕؼفش، ٕ٘ٛداس صیش ٘مٌٝ ٌشدد.ؿىُ لٌشاذ آب دس ٔحیي ظاٞش ٔی

 ٞذ.دٔی
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افسذ. ؿىُ صیش ٚ زدٟیضاذ خـه وٗ ازفاق ٔی after-coolerخـه وشدٖ ٞٛای فـشدٜ دس دٚ ٔشحّٝ یؼٙی دس 

 ٔثاِی اػر اص خـه وشدٖ ٞٛای فـشدٜ دس دٚ ٔشحّٝ روش ؿذٜ.

 
 

after-cooler 
after-cooler ػاصد. یه ٔثذَ حشاسزی اػر وٝ تا ػشد وشدٖ ٞٛای فـشدٜ، تخاس آب آٖ سا خذا ٔیafter-cooler 

ی خٛدواس تٛدٜ ٚ تایذ داسای زّٝ سًٛتر ٌیش تا زخّیٝ after-coolerٔٛخٛدا٘ذ. خٙه -خٙه ٚ آب-ٞا دس دٚ ٘ٛع ٞٛا

تاؿٙذ. ٔؼٕٛلا دٔای ٞٛای ػشخٛد ٔی after-cooler٘ضدیه وٕدشػٛس ٘لة ؿٛ٘ذ. وٕدشػٛسٞای خیـشفسٝ داسای 

 تاؿذ. ی خٙه وٙٙذٜ ) ٞٛا یا آب ( ٔیادٜدسخٝ تالازش اص دٔای ٔ after-cooler،10خشٚخی اص 

 
after-cooler                    زّٝ سًٛتر ٌیش ٚ 

 

 خشک کزدى تِ رٍش سزد کزدى

ٞٛا ؿذٜ ٚ زا  -دس ایٗ سٚؽ ٌٔاتك ؿىُ ٞٛای فـشدٜ اتسذا ٚاسد یه ٔثذَ ٞٛا

ٔادٜ ػشٔاصا ؿذٜ ٚ تا ػشد  -ٌشدد. ػدغ ٚاسد ٔثذَ ٞٛاحذٚدی خٙه ٔی

ؿٛد. ایٗ تخاس آب زٛػي یه سًٛتر ٌیش د تخاس آب آٖ خذا ٔیؿذٖ ٔدذ

 ٌشدد. تٙاتشایٗ ٞٛای خشٚخی خـه خٛاٞذ تٛد.خذا ؿذٜ ٚ زخّیٝ ٔی
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  (Absorption dryingخشک کزدى تِ رٍش جذب شیویایی )

ُ ٔایغ ی خارب تٝ ٞش دٚ ؿىؿٛد. ٔادٜی خارب ٔیدس ایٗ سٚؽ ًی یه ٚاوٙؾ ؿیٕیایی تخاس آب ٞٛا خزب ٔادٜ

ٌیش٘ذ. ایٗ سٚؽ ٔؼَٕٛ ٘ثٛدٜ ٚ یا خأذ ٚخٛد داسد. ٔؼٕٛلا ػذیٓ وّشایذ ٚ اػیذ ػِٛفٛسیه ٔٛسد اػسفادٜ لشاس ٔی

 ی خارب ٘یاص داسد.ٔمذاس صیادی ٔادٜ

 ( Adsorption dryingخشک کزدى تِ رٍش جذب فیشیکی ) 
ٌیش دادٜ ٚ ی ٘ٓ، آِٛٔیٙای فؼاَ ( سًٛتر خٛد سا تٝ ٔادٌٜیش ) ػیّیىاطَی ٘ٓدس ایٗ سٚؽ ٞٛای فـشدٜ تا ػثٛس اص سٚی ٔادٜ

 ؿٛد. تٙاتشایٗ تایذ تٝ ًٛس ٔٙظٓ زؼٛین ٌشدد.ٌیش اؿثاع ٔیی ٘ٓؿٛد. دس اثش ایٗ خاتدایی سًٛتر ٔادٜخـه ٔی

 

 ی تَسیغ َّای فشزدُشثکِ

ٞایی اػر وٝ اسزثاى ؿأُ ِِٛٝ ی زٛصیغتاؿذ.ؿثىٝٞا ٔیی زٛصیغ ٞٛا تشای ازلاَ وٕدشػٛس تٝ ٔلشف وٙٙذٜؿثىٝ

ٞا ؿأُ چٟاس دػسٝ ٞای تضسي ٌٔاتك ؿىُ ِِٛٝػاصد. دس ؿثىٝٞا سا تشلشاس ٔیتیٗ وٕدشػٛس ٚ زٕأی ٔلشف وٙٙذٜ

-ؿٛد. ِِٛٝی وٕدشػٛس ) ٔخضٖ، خـه وٗ ٚ...( خاسج ٔی( وٝ اص ًشف ٔدٕٛػٝ riserی زغزیٝ وٙٙذٜ ) ٞؼسٙذ. ِِٛٝ

سػا٘ٙذ. ٚ ٞای ػشٚیغ ٔیٞای ازلاَ وٝ ٞٛا سا تٝ ِِٛٝوٙٙذ. ِِٛٝتیٗ ٘ٛاحی ٔخسّف زٛصیغ ٔیی زٛصیغ وٝ ٞٛا سا ٞا

 سػا٘ٙذ.ٞا ٔیٞای ػشٚیغ وٝ ٞٛا سا تٝ ٔلشف وٙٙذِِٜٛٝ

 
 

 ی قطز خط لَلِهحاسثِ

 سٚؽ فشَٔٛ:

 وٙیٓ. ی ِِٛٝ سا حؼاب ٔیی صیش لٌش اِٚیٝاص ساتٌٝ -1

 آٚسیٓ.ازلالاذ ٔخسّف تٝ دػر ٔی اص سٚی خذَٚ ًَٛ خا٘ـیٗ سا تشای -2
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ی صیش لٌش ٟ٘ایی خي ِِٛٝ سا ٔحاػثٝ ًَٛ خا٘ـیٗ تذػر آٔذٜ سا تا ًَٛ خي ِِٛٝ خٕغ وشدٜ ٚ اص ساتٌٝ -3

 وٙیٓ.ٔی

  √
450    

1 85   

    

5
 

 

d ( ِِٝٛ لٌش داخّی :mm ) 

qc ،خشیاٖ ٞٛا :FAD  (l/s ) 

l ( ِِٝٛ خي ًَٛ :m ) 

Δp       : ( افر فـاسbar) 

P       فـاس ٌّٔك وٕدشػٛس : (bar) 

 افر فـاس ٔداص دس خذَٚ صیش آٔذٜ اػر:

 0/03bar ٞای ػشٚیغافر فـاس ٔداص دس ِِٛٝ

 0/05bar ٞای زٛصیغافر فـاس ٔداص دس ِِٛٝ

 0/02bar ٞای زغزیٝافر فـاس دس ِِٛٝ

 

 سٚؽ ٕ٘ٛداس:

 وٙیٓ.سٚی ٔحٛس افمی دس لؼٕر ٔشتًٛٝ خیذا ٔی فـاس واسی ٌّٔك ) تشحؼة ویّٛ خاػىاَ ( سا -1

 وٙیٓ.٘شخ خشیاٖ ٞٛا سا ) تشحؼة ٔسش ٔىؼة تش ثا٘یٝ ( سٚی ٔحٛس ػٕٛدی ػٕر ساػر ٔـخق ٔی -2

 وٙیٓ زا یىذیٍش سا لٌغ وٙٙذ.ی ٔـخق ؿذٜ دس ٔشاحُ لثُ خٌٛى افمی ٚ ػٕٛدی سػٓ ٔیاص دٚ٘مٌٝ -3

وٙیٓ زا خي ػٕٛدی ٔشص تیٗ تا خٌٛى ٔٛسب سػٓ ٔی خٌی ٔٛاصی 3ی ی تذػر آٔذٜ دس ٔشحّٝاص ٘مٌٝ -4

 فـاس ٌّٔك ٚ افر فـاس سا لٌغ وٙذ.

وٙیٓ حاَ اص ایٗ ٘مٌٝ خٌی افمی ٚ اص ًَٛ ِِٛٝ ) ٔحٛس افمی تالایی ( خٌی ػٕٛدی سٚ تٝ خاییٗ سػٓ ٔی -5

 زا یىذیٍش سا لٌغ وٙٙذ.

ب ٕ٘ٛداس ٚ اص افر فـاس ) ٔحٛس خٌی ٔٛسب تٝ ٔٛاصاذ خٌٛى ٔٛس 4ی ی تذػر آٔذٜ دس ٔشحّٝاص ٘مٌٝ -6

 وٙیٓ زا یىذیٍش سا لٌغ وٙٙذ. افمی خاییٗ ( خٌی ػٕٛد سػٓ ٔی

وٙیٓ زا ٔحٛس ٔشتٛى تٝ لٌش داخّی ِِٛٝ سا لٌغ خٌی افمی سػٓ ٔی 6ی ی تذػر آٔذٜ دس ٔشحّٝاص ٘مٌٝ -7

 تاؿذ.ی لٌش داخّی ِِٛٝ ٔیوٙذ. ػذد تذػر آٔذٜ، ٔـخق وٙٙذٜ

 سا زىشا وٙیٓ زا لٌش ٟ٘ایی ٔحاػثٝ ٌشدد.  1-7ٗ سا حؼاب وشدٜ ٚ دٚتاسٜ ٔشاحُ حاَ تایذ ًَٛ خا٘ـی

 

 طزح خط لَلِ

ٔسش ٔىؼة تش ػاػر ٘ثاؿذف ٕٞچٙیٗ  100ایٗ ًشح صٔا٘ی ٔٙاػة اػر وٝ ٔلشف دػسٍاٜ تیـسش اص  سٚؽ خٌی:

 ص:ٞای ایٗ سٚؽ ػثاسزٙذ اٍٞٙأیىٝ ٞٛا تٝ ًٛس ٕٞضٔاٖ تٝ زٕاْ ؿثىٝ وـیذٜ ٘ـٛد. هؼف

 یاتذ.ی ٌیش٘ذٜ افضایؾ ٔیی فاكّٝافر فـاس تٝ ٚاػٌٝ -1

 تذٖٚ اص ٔذاس خاسج وشدٖ تخـٟای خاییٗ دػر، أىاٖ واس وشدٖ سٚی ٞش لؼٕر ٚخٛد ٘ذاسد. -2

 ٌشدد. ٔضایای ایٗ ًشح:خي حّمٛی تٝ ػٙٛاٖ خي اكّی تٛدٜ ٚ خٌٛى فشػی اص آٖ ٔٙـؼة ٔیسٚؽ حّمٛی: 
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 اٖ داسد زٛصیغ ٞٛا دس ٘ماى ٔخسّف یىٙٛاخر اػر.تٝ دِیُ ایٙىٝ ٞٛا اص دٚ ًشف خشی -1

تا لٌغ وشدٖ ؿیشٞای لٌغ وٙٙذٜ تخـٟای ٔـخلی اص ٔذاس خاسج ؿذٜ تذٖٚ ایٙىٝ اص سػیذٖ ٞٛا تٝ  -2

 لؼٕسٟای دیٍش ٕٔا٘ؼر تٝ ػُٕ آیذ.

 ی اكّی احاًٝایٗ ًشح صٔا٘ی اسخحیر داسد وٝ زدٟیضاذ ٔلشفی دس دسٖٚ ٔحیٌی وٝ زٛػي حّمٝسٚؽ ٔٛاصی: 

 ا٘ذ، تاؿٙذ.ؿذٜ

 راٌّوای ًصة لَلِ

 ػا٘سی ٔسش ؿیة داس ؿٛد. 1تشای ٞش دٚ ٔسش، ِِٛٝ تایذ تٝ ٔمذاس  -1

 ی ؿاٜ ِِٛٝ ٘لة ٌشدد.زشیٗ ٘مٌٝٔسشی ٚ دس خاییٗ 40-50یه زّٝ آتٍیش تایذ دس فٛاكُ  -2

 یه زّٝ آتٍیش تایذ دس ا٘سٟای ٞش خي تاص یا ٔٙـؼة ٘لة ٌشدد. -3

 لٌغ تایذ ٘لة ٌشدد. ی ازلاَ یه ؿیشدس ٞش ٘مٌٝ -4

 
   

 ٍاحذ هزاقثت

ٚاحذ ٔشالثر دس اتسذای ٔذاس ٔلشف وٙٙذٜ تؼسٝ ؿذٜ ٚ ٌٔاتك ؿىُ ؿأُ فیّسش، سٌٛلازٛس فـاس، فـاس ػٙح ٚ سٚغٗ 

ؿٛد. ػدغ فـاس خشٚخی ٞای آٖ خذا ٔیتاؿذ. ٞٛای ٚسٚدی تٝ ٚاحذ ٔشالثر اتسذا فیّسش ؿذٜ ٚ ٘اخاِلیخاؽ ٔی

ٌشدد. دس آخش ٘یض تٝ دِیُ ایٙىٝ ٞٛا خـه ؿذٜ ٚ ػیؼسٕٟای ٔىا٘یىی اص وٙٙذٜ زٙظیٓ ٔی ٌٔاتك تا ٘یاص ٔلشف

 ؿٛد.خّٕٝ ػیؼسٕٟای خٙٛٔازیه ٘یاص تٝ سٚغٙىاسی داس٘ذ، تٝ ٞٛای خشٚخی سٚغٗ اهافٝ ٔی
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 ٕ٘اد اخسلاسی ٚاحذ ٔشالثر     رٕ٘اد ٔذاسی ٚاحذ ٔشالث                                                                      

 

 عملگرها            

 ػولگزّای خطی یا سیلٌذرّای پٌَهاتیک

 تاؿٙذ. اص ٘ظش ٘أٍزاسی ٚ ٕ٘اد، ػٍّٕشٞای خٙٛٔازیه ٔـاتٝ تا ػٍّٕشٞای ٞیذسِٚیه ٔی

 ٕ٘ای تشؽ خٛسدٜ ٕ٘اد ٘اْ ػٍّٕش

واسٜ ) یىٌشفٝ ػیّٙذس یه

) 
  

 ػیّٙذس دیافشإٌی

  

 ّٙذس دٚواسٜ ) دًٚشفٝ (ػی

  

ػیّٙذس دٚ واسٜ تا هشتٝ 

 ٌیش
  

 ػیّٙذس دٚ واسٜ زا٘ذْ
 

 

ػیّٙذس تا ٔیّٝ خیؼسٖٛ 

  دًٚشفٝ تا هشتٝ ٌیش
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  ای ػیّٙذسٞای هشتٝ

 

 ػیّٙذس تذٖٚ خیؼسٖٛ

  

 ػیّٙذس تذٖٚ خیؼسٖٛ

 
 

 دػٍّٕش تا دٚساٖ ٔحذٚ
 

 

 ػٍّٕش تا دٚساٖ ٔحذٚد
 

 

 ػٍّٕش تا دٚساٖ ٔحذٚد
 

 
 هحاسثات سیلٌذرّا

 ٘یشٚی وٛسع تشٌـر ٘یشٚی وٛسع سفر ٘ٛع ػیّٙذس

9 0    ) دًٚشفٝ ( دٚواسٜ         0 9          

9 0    واسٜ ) یىٌشفٝ (یه         * 

 

FE ) ٘یشٚی وٛسع ٔثثر ) سفر : 

FR ) ٘یشٚی وٛسع ٔٙفی ) تشٌـر : 

P فـاس : 

Aٖٛٔؼاحر خیؼس : 

a       ) ٖٛٔؼاحر ؿفر ) ٔیّٝ خیؼس :Fs٘یشٚی فٙش : 

 ٔیضاٖ ٔلشف ٞٛا ٘ٛع ػیّٙذس 

           واسٜیه

2    دٚواسٜ         

 

qB ٔیضاٖ ٔلشف ٞٛا : 

sوٛسع ػیّٙذس ًَٛ : 

n ر دس دلیمٝ: زؼذاد سفر ٚ تشٌـ 
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qH آیذ.: ٔمذاس ٔلشف ٞٛا تٝ اصای یه ػا٘سیٕسش وٛسع وٝ اص سٚی ٕ٘ٛداس ؿىُ صیش تذػر ٔی 

 
 

ٞای ٔخسّف دس خٌٛى ٚ ی تالا اخسلاف ػٌح ٔمٌغ دس ػیّٙذس دٚواسٜ ِحاٍ ٘ـذٜ اػر وٝ تذِیُ زِٛشاِٙغدس ساتٌٝ

 ؿیشٞا لاتُ چـٓ خٛؿی اػر.

 

                                   شیرهای کنترل جهت                                   

 

تاؿذ. دس ادأٝ ی ٘أٍزاسی ؿیشٞای وٙسشَ خٟر خٙٛٔازیه ٔـاتٝ ؿیشٞای وٙسشَ خٟر ٞیذسِٚیه ٔیٕ٘اد ٚ ؿیٜٛ

 وٙیذ.تشخی ؿیشٞای خشواستشد خٙٛٔازیه سا ٔلاحظٝ ٔی
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 دٞذ.ٛ٘ٝ اص ؿیشٞای خٙٛٔازیه سا ٕ٘ایؾ ٔیی ػّٕىشد دٚ ٕ٘ٞای صیش ٕ٘ای داخّی ٚ ٘حٜٛؿىُ

 

 

 
 : فٙشتاصٌـر5ی ؿیش        : تذ4ٝ٘تٙذٞا        : اػدَٛ ) لشلشٜ ( تا آب3: خیؼسٖٛ        2: ػِٛٙٛئیذ        1

  : وا٘ىسٛس اِىسشیىی 4: زحشیه دػسی 7ٞا          : دٞا6ٝ٘

 

 صذاخفِ کي 

زٛاٖ اص كذاخفٝ وٗ اػسفادٜ وشد. آٟ٘ا اص خلاػسیه ؿیشٞای خٙٛٔازیه ٔی ی ٞٛا اصتٝ ٔٙظٛس واٞؾ كذای زخّیٝ

ا٘ذ زا خشیاٖ خشٚخی سا ٘یض وٙسشَ ا٘ذ. تشخی اص آٟ٘ا تٝ ؿیشٞای وٙسشَ خشیاٖ ٔدٟض ؿذٜٔسخّخُ یا تش٘ض ػاخسٝ ؿذٜ

 وٙٙذ.

 
 

 

 Automation studio سا دس ٘شْ افضاستاؿذ. آٖٔذاس صیش ٔشتٛى تٝ وٙسشَ ٔؼسمیٓ ػیّٙذس یىٌشفٝ ٔی

 زشػیٓ وشدٜ ٚ  سٚی زاتّٛی آٔٛصؿی تثٙذیذ.

 فعالیت
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 ٔذاسٞای صیش سا سٚی زاتّٛی آٔٛصؿی تؼسٝ ٚ آصٔایؾ وٙیذ. زفاٚذ دٚ ٔذاس چیؼر؟

 
 

 

 ػٌاصز هٌطقی در پٌَهاتیک

ٞا ی ٌٔٙكتشخؿٛد. ػٙاكش ٌٔٙمی، ؿیشٞای خٙٛٔازیىی ٞؼسٙذ وٝ خشٚخی آٟ٘ا تش اػاع ٌٔٙك خاكی تاسٌزاسی ٔی

 اص زشویة چٙذ ؿیش حاكُ ٔیـٛ٘ذ.

 

 

 ًوای داخلی جذٍل درستی ًواد ًام

AND ) ٚ ( 

 

2 1 1 

0 0 0 

0 1 0 

0 0 1 

1 1 1   



30 

 

OR ) یا ( 

 

2 1 1 

0 0 0 

1 1 0 

1 0 1 

1 1 1  

 

 

 

ؿثیٝ ػاصی     Automation studioس تاؿذ. ٔذاسٞا سا دس ٘شْ افضأذاسٞای صیش اص واستشدٞای ػٙاكش ٌٔٙمی ٔی          

 ی زشػیٓ وٙیذ.ی ٔشتًٛٝ ٌٔاتك ؿىُ ٚاسد كفحٝػٙاكش ٌٔٙمی سا اص صیش ؿاخٝوٙیذ. 

 
 
 

 

 ٔذاسٞای فؼاِیر تالا سا سٚی زاتّٛی آٔٛصؿی دس واسٌاٜ تؼسٝ ٚ آصٔایؾ وٙیذ. 

 

 

 شیز تخلیِ سزیغ

ػیّٙذسٞای یىىاسٜ وٝ دس وٛسع تشٌـر واس ا٘داْ  تٝ خلٛف دسؿیش زخّیٝ ػشیغ تٝ ٔٙظٛس افضایؾ ػشػر ػیّٙذس 

ؿٛد. دس خاسج ٔی 2ی ؿٕاسٜ ٚاسد ؿٛد اص دٞا٘ٝ 1ی ؿٕاسٜ ٌیشد. اٌش ٞٛا اص دٞا٘ٝدٞٙذ، ٔٛسد اػسفادٜ لشاس ٔیٕ٘ی

(  3ٜ ی زخّیٝ ) ؿٕاسؿٛد. تا زٛخٝ تٝ ایٙىٝ دٞا٘ٝخاسج ٔی 3ی ؿٕاسٜ ٚاسد ؿٛد اص دٞا٘ٝ 2ی كٛسزیىٝ ٞٛا اص دٞا٘ٝ

تاؿذ ٚ ٘یض ایٗ ؿیش ٘ضدیه ػیّٙذس تؼسٝ ؿذٜ ٚ ٔؼیش دس ایٗ ؿیش تضسٌسش اص اٌضٚص دس ؿیشٞای وٙسشَ خٟر ٔی

 یاتذ.وٙذ، ػشػر حشور خیؼسٖٛ ٘ؼثر تٝ حاِسی وٝ ایٗ ؿیش تؼسٝ ٘ـذٜ، افضایؾ ٔیزش ٔیزخّیٝ سا وٛزاٜ

 فعالیت
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 ؿثیٝ ػاصی وٙیذ. Automation studioٔذاس صیش سا دس ٘شْ افضاس        

 
Plotter ٜی ی تاص ؿذٜ ٌٔاتك ؿىُ ٌضیٙٝسا ا٘سخاب وٙیذ. ٕ٘اد ػیّٙذس سا تىـیذ ٚ سٚی خلازش تیٙذاصیذ. دس خٙدش

Linear Speed ٝٙی ٔمیاع سا ٌٔاتك ؿىُ صیش ٚاسد وٙیذ. تا ٚسٚد تٝ ٔحیي ؿثیٝ سا ا٘سخاب وٙیذ. وٕیٙٝ ٚتیـی

ػیّٙذس سا ا٘داْ دٞیذ. ػشػر سفر سا اص سٚی ٕ٘ٛداس یادداؿر وٙیذ. ػاصی ٚ زحشیه ؿیش حشور سفر ٚ تشٌـر 

حاَ ؿیش زخّیٝ ػشیغ سا حزف وشدٜ ٚ تاس دیٍش ٔذاس سا ؿثیٝ ػاصی وٙیذ. ایٗ تاس ٞٓ ػشػر سفر سا یادداؿر وٙیذ. 

 ٌیشیذ؟ای ٔیػشػر سفر ػیّٙذس سا دس دٚ حاِر ٔمایؼٝ وٙیذ. چٝ ٘سیدٝ

 

 افضاس ٔمایؼٝ وٙیذ.خٛد تثٙذیذ ٚ آصٔایؾ وٙیذ. ٘سایح تٝ دػر آٔذٜ سا تا ٘سایح ٘شْٔذاس فٛق سا سٚی ٔیض واس 

 

 

 

 شیرهای کنترل فشار      

 ؿٛ٘ذ:ی صیش زمؼیٓ ٔیؿیشٞای وٙسشَ فـاس دس خٙٛٔازیه تٝ ػٝ دػسٝ

 ٜؿیشٞای ٔحذٚد وٙٙذ ( ی فـاسPressure Relief Valves ) 

 ٜؿیشٞای زٙظیٓ وٙٙذ (  ی فـاسPressure Regulator Valves ) 

  ( ؿیشٞای زشزیثیPressure Sequence Vlave ) 

ی فـاس دس وٙٙذ. ؿیشٞای زٙظیٓ وٙٙذٜی فـاس ٔـاتٝ آ٘چٝ دس ٞیذسِٚیه ٌفسٝ ؿذ ػُٕ ٔیؿیشٞای ٔحذٚد وٙٙذٜ

تٝ تا تاؿٙذ. ٚؿیش زشزیثی ٘یض ػّٕىشدی ٔـای فـاس دس ٞیذسِٚیه ٔیاص ٘ظش ػّٕىشدی ٔـاتٝ ؿیشٞای واٞٙذٜ

 ؿیشٞای زشزیثی دس ٞیذسِٚیه داسد.

 

 فعالیت
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دس ٔذاس صیش حشور تشٌـر ػیّٙذس ٔـشٚى تٝ سػیذٖ ػیّٙذس تٝ ا٘سٟای وٛسع ٚ سػیذٖ فـاس خـر خیؼسٖٛ     

تاس لشاس  7تا دٚ تاس وّیه سٚی ؿیش زشزیثی فـاس تاص ؿذٖ آٖ سا سٚی  تاؿذ. آٖ سا ؿثیٝ ػاصی وٙیذ.تاس  ٔی 7تٝ 

 دٞیذ.

 
ٚ ٕ٘ادی وٝ تٝ ؿىُ خي دس ا٘سٟای وٛسع  Mechanical contactی سٚی ٔیىشٚػٛئیچ ؿٛس خٛسدٜٕ٘اد ٞا 

دس خٙٛٔازیه  Sensors یؿاخٝزٛا٘یذ اص صیش ٘اْ داس٘ذ. ٞش دٚی ایٗ اخضا سا ٔی Sensor Refخیؼسٖٛ لشاس ٌشفسٝ، 

ؿٛد. دس ایٗ خٙدشٜ دس لؼٕر تاص ٔی Modify Variableی تٝ كفحٝ، خٙدشٜ Sensor Refخیذا وٙیذ. تا آٚسدٖ 

Tag Name  ْ٘اa1  سا ٚاسد وٙیذ. تشای ِیٙه وشدٖ ایٗ دٚ ٕ٘اد تٝ یىذیٍش سٚی ٕ٘ادMechanical contact 

 سا تض٘یذ.  Applyی سا ا٘سخاب وشدٜ ٚ دوٕٝ a1ی تاص ؿذٜ دٚتاس وّیه وٙیذ. دس خٙدشٜ

 

 فعالیت
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 تایمرهای پنوماتیکی     

 

 دیاگزام ًواد ًام

ش زاخیش دس ؿشٚع فشٔاٖ ٘کٛع زکاخیش   زایٕ

 دس ٚكُ
  

زایٕش زاخیش دس ؿشٚع فشٔاٖ ٘کٛع زکاخیش   

 دس لٌغ
  

ی فشٔککاٖ ٘ککٛع زککایٕش زککاخیش دس خازٕککٝ

 زاخیش دس لٌغ
  

ی فشٔککاٖ ٘ککٛع زککایٕش زککاخیش دس خازٕککٝ

 زاخیش دس ٚكُ
  

 ی فشٔأٖذاس وٛزاٜ وٙٙذٜ
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ٔىا٘یضْ خٙٛٔازیه ٚخٛد داسد. دس ٔىا٘یضْ اَٚ، اص یه ػیّٙذس یىىاسٜ تشای دٚ ٌٔاتك اؿىاَ صیش دس واسٌاٞی، 

زغزیٝ لٌؼاذ تٝ ٔیض ٔاؿیٙىاسی اػسفادٜ ؿذٜ اػر. تذیٗ زشزیة وٝ تا فـشدٖ ؿؼسی زٛػي واسٌش، ػیّٙذس 

ص خٛاٞذ وٙذ. صٔا٘یىٝ واسٌش دػسؾ سا اص سٚی ؿؼسی تشداسد، ػیّٙذس تٝ ػمة تالٌؼٝ سا تٝ ػٕر ٔیض ٞذایر ٔی

وٙٙذ. تا سػیذٖ تٝ تشاور ٚكُ ؿذٜ تٝ ؿفر ػیّٙذس ٔسٛلف ٌـر. دس ٔىا٘یضْ دْٚ، لٌؼاذ سٚی وا٘ٛایش حشور ٔی

فـاسد. تا ایٗ ػُٕ، لٌؼاذ ٔشزة ی وٙاس وا٘ٛایش ٔیؿذٜ ٚ تا فـشدٖ یه ؿؼسی، ػیّٙذس دٚواسٜ لٌؼاذ سا تٝ زؼٕٝ

 ٌشدد.ذ تٝ كٛسذ خٛدواس تٝ داخُ تاصٔیؿٛ٘ذ. ػیّٙذس خغ اص ایٙىٝ تٝ ا٘سٟای وٛسع سػیٔی

  
 5barفـاس واسی:  6زؼذاد سفر ٚ تشٌـر دس دلیمٝ:  15cmوٛسع ػیّٙذس یىىاسٜ:  50mmلٌش ػیّٙذس یىىاسٜ: 

فـاس واسی:  10زؼذاد سفر ٚ تشٌـر دس دلیمٝ:  10cmوٛسع ػیّٙذس دٚواسٜ:  70mmلٌش ػیّٙذس دٚواسٜ: 

7bar(a)         ٝٙ7دسخٝ  حذ تالای فـاس دس ٔخضٖ:  20دسخٝ    دٔای ٘شٔاَ: 30ٔحیي:  ی دٔایتیـیbar  

افر  20mًَٛ خي ِِٛٝ: ثا٘یٝ یه ػیىُ  30خأٛؽ سٚؿٗ ؿذٖ وٕدشػٛس: ٞش  6bar حذ خاییٗ فـاس دس ٔخضٖ: 

  0/1barفـاس ٔداص: 

 ٔیضاٖ ٔلشف ٞٛای ٞش ٔلشف وٙٙذٜ سا ٔحاػثٝ وٙیذ. -1

 سا ٔـخق وٙیذ.وٕدشػٛس ٔٙاػة تشای ایٗ واسٌاٜ  -2

 ٔٙاػة سا تذػر آٚسیذ.حدٓ ٔخضٖ  -3

 لٌش خي ِِٛٝ سا زؼییٗ وٙیذ. -4

ؿثیٝ ػاصی  Automation studioٔذاسٞای ٔٙاػة تشای ٞشدٚ ٔىا٘یضْ سا ًشاحی وشدٜ ٚ دس ٘شْ افضاس  -5

 وٙیذ.

 ٔذاسٞا سا سٚی زاتّٛی آٔٛصؿی خٛد تؼسٝ ٚ آصٔایؾ وٙیذ. -6
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 ؿشح واس:

اػة، زؼییٗ لٌش خي ِِٛٝ، ًشاحی ٚ ؿثیٝ ػاصی ٔذاس ٚ ٘لة ٚ ساٜ ا٘ذاصی ػیؼسٓ ا٘سخاب وٕدشػٛس ٚ ٔخضٖ ٔٙ

 ی واسٌاٞی.ٞٛای فـشدٜ

 

 
 اػسا٘ذاسد ػّٕىشد:  

ًشاحی ٚ ؿثیٝ ػاصی ٔکذاس   -زؼییٗ لٌش ٔٙاػة تشای خي ِِٛٝ -ی ٔٙاػة تشای وٕدشػٛس ٚ ٔخضٖزؼییٗ ا٘ذاصٜ

 ٛصؿی٘لة ٚ ساٜ ا٘ذاصی ٔذاس سٚی زاتّٛی آٔ -خٙٛٔازیه

 ٞا: ؿاخق

ؿثیٝ ػاصی ٔذاس زٛػي ٘شْ  -زشػیٓ ٔذاس كحیح تٝ ِحاٍ ٔذاسی ٚ ٕ٘اد اخضای خٙٛٔازیه-ٞازؼییٗ كحیح ا٘ذاصٜ

 ٘لة ٚ ساٜ ا٘ذاصی ٔذاس. -افضاس ٚ إًیٙاٖ اص كحر زشػیٓ

 ؿشایي ا٘داْ واس ٚ اتضاس ٚ زدٟیضاذ:

زٟٛیٝ اػسا٘ذاسد ٚ دٔای  –3ِٛوغ؛  400تا ؿذذ  ٘ٛس یىٙٛاخر -2 واسٌاٜ ٞیذسِٚیه ٚ خٙٛٔازیهدس  -1ؿشایي: 

° 30  2c°20 300صٔکاٖ    -6ٚػایُ ایٕٙی اػکسا٘ذاسد ؛   -5اتضاسآلاذ ٚ زدٟیضاذ اػسا٘ذاسد ٚ آٔادٜ تٝ واس؛  -4؛ 

 دلیمٝ.

 ٔاؿیٗ حؼاب-ی آٔٛصؿی خٙٛٔازیهٔدٕٛػٝ -Automation studio٘شْ افضاس  -اتضاس ٚ زدٟیضاذ: سایا٘ٝ

 ی:ٔؼیاس ؿایؼسٍ

 ٕ٘شٜ ٞٙشخٛ 3حذالُ ٕ٘شٜ لثِٛی اص  ٔشحّٝ واس سدیف

  1 ی وٕدشػٛس، ٔخضٖ ٚ لٌش ِِٛٝزؼییٗ ا٘ذاصٜ 1

  1 زشػیٓ كحیح ٔذاس 2

  2 ؿثیٝ ػاصی ٔذاس تا ٘شْ افضاس 3

  3 ٘لة ٚ ساٜ ا٘ذاصی 4

ٞای غیشفٙکی، ایٕٙکی، تٟذاؿکر، زٛخٟکاذ      ؿایؼسٍی

 صیؼر ٔحیٌی ٚ ٍ٘شؽ:

 كَٛ دس ٔشاحُ واسسػایر لٛاػذ ٚ ا –1

 سػایر دلر ٚ ٘ظٓ -2

 ٘ظافر زدٟیضاذ خغ اص ازٕاْ واس -3

 سػایر ٘ىاذ ایٕٙی   -4

 اػسفادٜ اص ِثاع واس ٚ دػسىؾ ٔٙاػة -5

2 

 

 * ٔیاٍ٘یٗ ٕ٘شاذ

 اػر. 2حذالُ ٔیاٍ٘یٗ ٕ٘شاذ ٞٙشخٛ تشای لثِٛی ٚ وؼة ؿایؼسٍی، * 

 





 

 واحد یادگیري4واحد یادگیري 

  بکارگیري قطعات پنوماتیکی در ایجاد مدار هاي پنوماتیکی و رفع عیب آنشایستگی 

  

  

چگونه می توان یک حرکت اتوماتیک با تجهیزات پنوماتیکی ایجاد کرد ؟ 

  پنوماتیکی بایستی نقشه ارتباط این قطعات را ترسیم کرد ؟قبل از بکاري گیري تجهیزات 

 در صنایع بسته بندي و دارویی از سیستم هاي پنوماتیکی استفاده می شود ؟  

 ترکیب منطقی قطعات پنوماتیکی مدار را ایجاد می کنند ؟  

  

  

  :هدف از این شایستگی عبارتند از

 توانایی تشخیص ارتباط منطقی بین قطعات  -1

 نایی ایجاد مدارهایی با کنترل مستقیم و غیر مستقیم توا -2

 توانایی تشخیص تبیین و ایجاد توابع حرکتی یک مدار -3

 ) سیگنالهاي مزاحم ( توانایی تشخیص و رفع عیوب مدار  -4

 )پرس ( توانایی بکار گیري و ساخت یک دستگاه با کنترل پنوماتیکی -5

  

  استاندارد عملکرد

از قطعات پنوماتیکی براي ایجاد مدار توانند  ي و کسب شایستگی، هنرجویان میپس از اتمام واحد یادگیر

  .هاي مختلف با روشهاي کنترلی گوناگون استفاده کرده و مدار را ایجاد کند 

   

 دانید آیا می



  یکنترل پنوماتیک                    

یک سیستم کنترل پنوماتیک از یک مجموعه کامل ، شامل قطعات کنترلی و عملگر پنوماتیک متصل بهم 

یک سیستم کنترل ممکن است از یک یا چند واحد کنترل مدار باز یا بسته که براي انجام . تشکیل می شود 

ستی نوع کنترل در ایجاد یک مدار پنوماتیک ابتدا بای. یک وظیفه خاص طراحی شده اند ساخته شود 

  . مشخص گردد و سپس مداري براي ایجاد این نوع کنترل ایجاد شود 

در یک سیستم کنترلی پنوماتیک که عموما بصورت حلقه باز فرض می گردد می توان از تجهیزاتی مانند 

  . انواع شیرهاي راه دهنده و شیرهاي منطقی و عملگر ها استفاده شود 

  

  . چند نمونه از سیستم هاي کنترلی پنوماتیک را نام ببرید : تحقیق 

  

  . هر سیستم کنترل پنوماتیکی داراي چهار بخش اصلی می باشد که هر کدام داراي اجزا و تجهیزاتی است 

  :این چهار بخش عبارتند از 

  ورودي 

 پردازش 

 خروجی 

  فرآیند 
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  فرآیند

 خروجی

 پردازش

 ورودي

  قطعه عملگر

  

  خروجی

  

  پردازش

  

 ورودي



  :نکات عمومی در طراحی سیستم هاي کنترل پنوماتیکی 

  در سیستم هاي کنترل پنوماتیکی بخش سیگنال ورودي و پردازش را در فاصله نسبتا دوري نسبت به قسمت عملیات

قرار داد اما فاصله بین قطعات ایجاد کننده سیگنال خروجی و قطعات عملگر باید حداقل باشد تا در هدر رفت انرژي و 

 افت سرعت جلوگیري شود 

 ی مانند شیرها ،سیلندر ها و موتور ها وجود داشته باشد به عبارت دیگر انتخاب بایستی تناسبی بین قطعات انتخاب

 .این قطعات نیاز به دانش فنی و تخصصی دارد 

  طراح یک سیستم کنترل پنوماتیکی قبل از هر چیز بایستی مدارات اولیه و اصلی را بشناسد و تشخیص دهد.  

  

 

  مدارهاي اصلی در سیستم هاي پنوماتیک 

  

این  امدارهاي پیچیده پنوماتیک متشکل از مدارهاي اصلی و پایه اي هستند که آشنایی ب

ت در این مدارها عمدتا در نوع کنترل و وتفا. مدارها به تفهیم مسایل پیچیده کمک می کند 

  .بکار گیري عنصر حافظه می باشد 

پنوماتیک و آشنایی قبل از پرداختن به مدارهاي پایه مروري بر شیرهاي مورد استفاده در 

در یک تقسیم بندي می توان شیرهاي مورد استفاده در پنوماتیک . مجدد با آنها ضروري است 

  :را به شکل زیر تقسیم کرد 

  

 شیرهاي کنترل جهت  -1

 شیرهاي کنترل جریان  -2

 شیرهاي کنترل فشار - 3

 شیرهاي یکطرفه - 4

 شیرهاي منطقی - 5

مسیر عبور هوا را کنترل کرده و براي کنترل زمان کار عملگرها ،  شیرهاي کنترل جهت- 1

  .کنترل قطع و وصل و تعیین جهت عبور هوا به کار می رود 

  

  :  مشاهده می شود شیرهاي کنترل جهت در پنوماتیک  چندنمونه ازجدول زیر در

  

  



  
  

  

      

  2/5شیر اهرمی   2/5شیر دو سر بوبین   2/5شیر یک بوبین

  

 

 
 
 
  

  

  

      

  قطع ووصل 2/2شیر   2/3شیر غلتکی   2/5شیر پوش باتون 

  :نکاتی  قابل توجه درمورد  شیرهاي پنوماتیک 

 سیستم شماره گذاري پورتها - 1

 سایز شیرها - 2

 عامل تحریک شیرها - 3

 نرمال باز و نرمال بسته بودن شیر -4

که هر کدام از . توان علامت گذاري کرد  دهانه یا پورت شیرها را در دو سیستم شماره گذاري و حروف گذاري می

  .شماره یا حروف مفهوم خاصی دارد 

  حروف گذاري  شماره گذاري     Port/ دهانه     

  P 1  خط فشار

  A,B  2,4  خطوط کاري

  R,S  3,5  تخلیه
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4 2

5
1

3

2

1 3

2

1



 Y 12  2به  1اتصال پورت 

  Z  14  4به  1اتصال پورت 

 Pz 91 , 81  کمکی خط پیلوت

  

سیلندر با قطر و یک یا چند سایز شیر هاي پنوماتیک متناسب با میزان هواي دهی آنها می باشد و براي 

سایز هاي موجود و عرف در صنعت در سیستم  .طول کورس معین شیر با سایز معینی تعیین می شود 

  .بیان می شوند    .... , ”1, ”½ , ”3/8, ”¼ , ”1/8اینچی و به شکل  

 
  

به سه گروه دستی ، مکانیکی و الکتریکی و پنوماتیکی تقسیم می شوند عوامل تحریک شیرهاي پنوماتیک 

  .جدول زیر عوامل تحریک شیرهاي پنوماتیک را نشان می دهد . 

  مثال  دستی

    

  مثال  مکانیکی

2

1 3

4 2

5
1

3

4 2

5
1

3



  

  

  

  

  مثال  الکتریکی و پنوماتیکی

  

  

  

نمونه اي از این حالت ها . شیرهاي راه دهنده در دو نوع نرمال باز و نرمال بسته می توانند بکار گرفته شوند 

  . را در جدول زیر آورده شده است 

  

  )   Normally close( نرمال بسته   )   Normally open( نرمال باز 
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و در دو نوع یکطرف و دو طرفه میزان جریان هواي عبوري را تنظیم می کند  شیرهاي کنترل جریان- 2

  . موجود می باشد 

  شیر کنترل جریان دو طرفه   شیر کنترل جریان یکطرفه

    

  

در مقایسه با سیستم هاي هیدرولیکی ، شیرهاي کنترل فشار پنوماتیک از تنوع :  شیرهاي کنترل فشار -3

این شیرهاي وظیفه کنترل فشار هواي عبوري از یک شیر یا فشارهواي مورد نیاز . کمتري برخوردار هستند 

استفاده قابل ) کاهنده فشار (این شیر در دو نوع محدود کننده فشار و تنظیم فشار . سیستم را بر عهده دارد 

  .است 

  شیر محدود کننده فشار  شیر کاهنده فشار 

    
  

  

  

  :شیرهاي یکطرفه - 4

. این شیرها مانند شیر یکطرفه  هیدرولیک بوده با این تفاوت که سیال عبوري از آن هواي فشرده می باشد 

  :در انواع مختلف وجود دارد مطابق جدول زیر 

  

  )قفل کن( یکطرفه پیلوتی  )بازکن(پیلوتییکطرفه   یکطرفه با فنر   یکطرفه بدون فنر
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  :منطقی  المان هاي -5

عمدتا . در پنوماتیک عناصر وجود دارد که با ترکیب آنها می توان حالت هاي منطقی دیجیتال را ایجاد کرد 

زیر این عناصر در جدول . از این عناصر براي فرمان دادن از چند نقطه با ترتیب خاص استفاده می شود 

  :آورده شده اند 

عملکرد   نماد پنوماتیکی  شرح عملکرد

  منطقی

هنگامی که از دو خط فشار همزمان   andشیر 

بخواهیم خروجی داشته باشیم مورد استفاده قرار 

  .می گیرد 
  

And 

هنگامی که از دو خط فشار همزمان یا   ORشیر 

بطور مجزا بخواهیم خروجی داشته باشیم مورد 

  .استفاده قرار می گیرد 
  

OR  

در این ترکیب تنها وقتی خروجی خواهیم داشت 

که  دو خط فشار همزمان غیر فعال باشند در غیر 

  اینصورت خروجی فعال می باشد 

  

Nand  

فعال است که در این ترکیب تنها وقتی خروجی 

هر دو ورودي غیر فعال باشد و با فعال شدن 

  .حداقل یک ورودي خروجی قطع خواهد شد 

  

NOR  

  

منطق را می توان با علامت و عبارتهایی معرفی کرد بطوریکه براي   Booleدر پنوماتیک عملیات منطقی 

And   می توان از"Ʌ "  و براي منطقOR   می توان از" V  " معمولا ورودي شیر هاي منطقی . استفاده کرد

  .از شیر دیگر تغذیه می شود بنابراین عبارت منطقی براي شیرهاي محرك نوشته می شود 

  

مداري طراحی کنید که از دو نقطه همزمان : مثال 

  :بتوان سیلندر یکطرفه اي را تحریک کرد 

  می باشد     AɅB عبارت منطقی :      حل

از دو نقطه بطور مجزا  مداري طراحی کنید که: مثال 

  :بتوان سیلندر یکطرفه اي را تحریک کرد 

  می باشد     AVB عبارت منطقی :      حل

1 1

2

1 1

2

1 1

2

2

1 3

2

1 3

1 1

2



  
  

  

  

 کنترلی نحوي استفاده ازانواع شیرهاي با توجه به شرایط مساله متفاوت بوده ولی در تکنیک 

نیاز به براي ایجاد یک حرکت و متناسب بودن آنها تجهیزات  اینیک مدار پنوماتیک استفاده از 

می  روشهاي کنترل مداردر این بخش به شرح برخی از  . آشنایی با مدارهاي اصلی دارد 

 :پردازیم 

 
 

  : کارهکنترل مستقیم سیلندر یک  -الف

ازاین نوع کنترل در . در کنترل مستقیم عنصر فرماندهنده مستقیما به عمل کننده متصل است 

عمل کننده کوچک  و فاصله بین عناصر فرمان و عمل کننده کوتاه مواردي که حجم سیلندر 

  .است استفاده می شود 

  

    

 NOکنترل مستقیم سیلندر یکطرف   NCکنترل مستقیم سیلندر یکطرف 

2
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. باشند   NCو  یا   NOقابل توجه اینکه سیلندر هاي یک کاره می توانند در دو وضعیت  نکته

  NCپیستون سیلندر در حالت عادي بیرون و در حالت   NOبدین معنی که در وضعیت 

  .پیستون سیلندر در حالت عادي داخل قرار دارد 

  

نیاز است که اپراتور براي کار از دو نقطه همزمان یک پرس پنوماتیکی را در نظر بگیرید  :فعالیت کارگاهی 

همچنین در پشت دستگاه یک شیر دیگر وجود دارد که براي ) حفظ ایمنی  .(بتواند پرس را تحریک کند 

مدار این پرس را بطور مستقیم ترسیم و بر روي تابلو . عملیات سرویس از آنجا نیز می توان فرمان صادر کرد 

  .  ببندید 

              V C             (AɅB)بایستی به شکل روبرو ترکیب شوند    A , B , Cسه شیر ( 

  

:کنترل مستقیم سیلندر دو کاره  - ب  

سیلندر هاي دو طرفه همانطور که می دانید سیلندر هایی هستند که در دو جهت با فشار هواي فشرده کار 

با استفاده  - ب        2/5با استفاده از شیر  –الف : این سیلندرها را می توان به دو روش کنترل کرد . می کنند 

  .  2/3از دو شیر 

  

    

  2/5کنترل مستقیم سیلندر دو طرفه با یک شیر   2/3کنترل مستقیم سیلندر دو طرفه با دو شیر

  

  

بتوان دو سیلندر دو طرفه  2/3مداري را در نظر بگیرید که در آن با تحریک یک شیر :فعالیت کارگاهی 

همزمان به جلو حرکت کرده ولی حرکت برگشت این سیلندر ها بطور مجزا از دو شیر متفاوت دیگر فرمان 

  . مدار بصورت مستقیم ترسیم کرده و سپس بر روي تابلوي آموزشی ببندید. بگیرند 

2

1 3

2

1 3

4 2

5

1

3



  :کنترل غیر مستقیم سیلندر هاي یک کاره و دو کاره  - ج

در . بوده که فرمان را به شیر اصلی می دهد ) کوچک(در کنترل غیر مستقیم ، عنصر فرمان دهنده یک شیر 

سیستم هاي پنوماتیکی بزرگ براي ارسال فرمان به یک عمل کننده بزرگ عمدتا از شیر هاي بزرگ استفاده 

در کنترل غیر مستقیم از یک شیر با سایز کوچک با فشار ) میزان هوا مصرفی سیلندر  متناسب با(می شود 

  .کاري پایین براي تحریک شیر اصلی استفاده می شود 

  .غیر مستقیم استفاده می شود  لقبلا با شیرهاي حافظه دار آشنا شده اید از این شیر ها در کنتر

  

  
  

  غیر مستقیم سیلندر دوطرفه کنترل  کنترل غیر مستقیم سیلندر یکطرفه

  

مدار لیفتراکی را طراحی کنید که در آن از : مثال 

مدار باید . یک سیلندر یک طرفه استفاده شده است 

طوري عمل کند که سیلندر باري را حرکت داده و به 

پیستون  2/3ارتفاعی بالا ببرد با رها کردن شیر 

سیلندر همچنان بیرون بماند و در زمان نیاز بتوان 

  . رکت داد پیستون سیلندر را به عقب ح
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سیلندر دو طرفه از دو نقطه همزمان و حرکت رو به جلو  مدارپنوماتیک در نظر بگیرید که  :فعالیت کارگاهی 

مدار را با کنترل غیر مستقیم ترسیم و بر روي تابلوي آموزشی . حرکت برگشت آن از یک نقطه صورت گیرد 

  .ببندید

  :ارد زیر اشاره کرد از مزایاي کنترل غیر مستقیم می توان به مو

  کاهش هزینه بخاطر کاهش فشار کاري شیرهاي فرمان دهنده - الف

ولی شیر اصلی بایستی حداقل .در کنترل غیر مستقیم می توان فاصله عنصر فرمان دهنده را بیشتر کرد  -ب

  فاصله را 

  : غلتکی برگشت خودکار سیلندر دو طرفه به کمک شیرهاي مرزي - د

با برخورد سر سیلندر شیرهاي غلتکی به گونه اي می باشند که در ابتدا و انتهاي مسیر سیلندر ها نصب شده 

  . فرمان رفت و یا برگشت سیلندر را صادر می کنند  با آن 

صورت گرفته و برگشت  2/3مداري را در نظر بگیرید که حرکت رفت سیلندر با استفاده از یک شیر : مثال 

  . انجام شود اتیک ماتوسیلندر بطور 

  

  

با استفاده از نرم  2/3حرکت رفت و برگشت سیلندر دو طرفه اي را با تحریک یک شیر : عالیت کارگاهی ف

  .افزار ترسیم کرده و بر روي تابلوي آموزشی ببندید 

  

مداري را طراحی کنید که با تحریک یک شیر سیلندر دو طرفه اي به جلو حرکت کرده با : فعالیت کارگاهی 

با . موجب حرکت رو به جلو سیلندر دیگري شود رسیدن به انتهاي کورس با برخورد به یک شیر غلتکی 

و سیلندر تامین رسیدن سیلندر دوم به انتهاي کورس با برخورد به یک شیر غلتکی حرکت برگشت هر د

  . شود 
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  :  سرعت حرکت پیستونکنترل  -ه

موقعیت قرار گیري . سرعت حرکت سیلندر ها توسط شیرهاي کنترل سرعت صورت می گیرد  کنترل

به عنوان مثال براي کنترل سرعت رفت می توان . شیرهاي کنترل سرعت در مدار شکل هاي گوناگونی دارد 

  . شیر کنترل سرعت را در مسیر رفت و یا برگشت سیلندر قرار داد 

  

    

  
مسیر کنترل سرعت رفت در 

  ورودي

کنترل سرعت رفت در مسیر 

  خروجی

کنترل سرعت رفت و برگشت 

  در خروجی هوا

  

  

بتوان با حرکت رفت و برگشت یک سیلندر یکطرفه را سرعت مداري طراحی کنید که :یت کارگاهی لفعا

  .استفاده شیرهاي کنترل جریان کنتر کرد 

  

  

  : تابع فشارکنترل  -و

موقعی که نیاز باشد عملکرد بعدي مدار ، تابع رسیدن فشار نقطه مشخصی از مدار به مقدار مشخص باشد از 

یک طرف پیلوت و  2/3یک شیر این المان از دو عنصر تشکیل شده است . المان تابع فشار استفاده می شود 

  .یک شیر کنترل فشار 
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وقتی باز می شود که فشار در  1مسیر شیر پیلوتی 

به حد تنظیم رسیده باشد با باز شدن شیر  12مسیر 

  . کنترل فشار مسیر شیر پیلوتی نیز باز خواهد شد 

  

صورت گرفته و  2/3مداري را در نظر بگیرید که حرکت رفت سیلندر دو طرفه با با استفاده از یک شیر : مثال 

مدار را . حرکت برگشت آن به طور اتوماتیک پس از رسیدن فشار پشت جک به مقدار مشخصی انجام شود 

  .بر روي تابلو آموزشی ببندید 

  

  

  

حرکت رفت و برگشت  2/3با استارت یک شیر . یک دستگاه تامپو را در نظر بگیرید  :فعالیت کارگاهی 

سرعت برگشت سیلندر سریع و سرعت رفت آن . سیلندر متصل با مهر تامپو بطور اتوماتیک انجام می شود 

د وقتی فشار مهر بر روي جسم به ح) موقع زدن مهر روي قطعه ( در انتهاي کورس . قابل کنترل می باشد 

  . مشخصی رسید سیلندر فرمان برگشت را صادر کند 
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  :تابع زمان کنترل  - ز

پیلوتی ، شیر کنترل جریان یکطرفه و یک  2/3المان تابع زمان را می توان با ترکیب یک شیرکنترل جهت  

 این المان می تواند بصورت تاخیر انداز در قطع و یا وصل شروع فرمان. مخزن کوچک می توان ایجاد کرد 

نوع نرمال باز براي تاخیر . اختلاف تاخیر در وصل یا قطع فرمان فقط در نوع شیر پیلوتی می باشد . بکار رود 

  . در قطع و نوع نرمال بسته شیر پیلوتی براي تاخیر در وصل فرمان بکار می رود 

  

    
  المان تاخیر در قطع فرمان رفت   المان تاخیر در وصل فرمان رفت 

  

بخواهیم از المان تاخیر در خاتمه فرمان استفاده کنیم بایستی شیر کنترل جریان را بصورت در صورتیکه 

  .برعکس بکارببریم 

  

فرمان برگشت . براي زدن برچسب بر روي محصولی فرمان رفت سیلندر بصورت دستی صادر می شود : مثال 

  .یم بر روي تابلو آموزشی ببندید مدر آن را بعد از ترس. با اندکی مکث و بطور اتوماتیک صورت می گیرد 

  

2

1

12

3

2

1

10

3

4 2

5
1

3

2

1 3

2

1 3

A

A

2

1

12

3



در این المان ابتدا فرمان صادر . نوعی از المان زمان وجود دارد که کوتاه کننده زمان فرمان نامیده می شود 

  .شده و بعد از زمانی فرمان قطع می شود 

  

  
  

  

  

برگشت آن تابع فشار مداري طراحی کنید که حرکت رفت سیلندر توام با تاخیر و حرکت :فعالیت کارگاهی 

  .انجام شود  2/3حرکت رفت و برگشت بطور اتوماتیک با تحریک یک شیر . مشخصی باشد 

  

ثانیه  10سیلندر دو طرفه اي به مدت  2/3مداري طراحی کنید که با وصل یک شیر خارکی : فعالیت کارگاهی 

ن بستگی به سرعت سیلندر تعداد رفت و برگشت ها دراین مدت زما. در حال حرکت رفت و برگشت باشد 

  .خواهد داشت که توسط شیرهاي کنترل جریان قابل کنترل است 

  

بدون استفاده از شیر هاي مرزي غلتکی   tمدار توقف در انتهاي کورس به مدت زمان : فعالیت کارگاهی 

  .ترسیم و بر روي تابلو ببندید 

  

  

  :مدارهاي ترتیبی 

از چند سیلندر استفاده می شود حرکت این سیلندر ها ممکن است در یک فرآیند کنترل پنوماتیکی عموما 

لذا شناخت از نحوي بر . ترتیب خاص و مشخصی داشته  باشند و حرکت آنها وابسته به یک دیگر می باشد 

اینگونه مدار ها را مدار هاي ترتیبی می .قراري ارتباط سیاندر ها در این گونه فرآیند ها مهم و ضروري است 

  .نامند 

  : یتابع حرکت

در این تابع هر سیلندر با یک . تابع حرکتی عبارتی است که مشخص می کند ترتیب حرکت سیلندر ها را 

وقتی که پیستون سیلندر بیرون بیاید مثبت و وقتی به .   Aحرف لاتین بزرگ تعریف می شود مثلا حرف 
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1

10

3



بیرون آمده و سپس   Aابتدا سیلندر  یعنی   -A+ A عبارت . داخل حرکت کند منفی در نظر گرفته می شود 

 . به داخل حرکت کرده است 

  

به جلو حرکت کرده و در انتهاي   Aتابع حرکتی مداري را بنویسید که با تحریک یک شیر سیلندر : مثال 

به عقب   Aبه عقب بازگردد و سپس   Bدر انتهاي ابتدا . شود   Bکورس موجب حرکت رو به جلو سیلندر 

  .بازگشت کند 

 -A+B+B-A:  حل  

  

یکی از نکات مهم در طراحی مدارهاي کنترل پنوماتیک که در آنها چندین سیلندر طبق برنامه معین حرکت 

که به . به شیر کنترل جهت یک سیلندر می باشد ) متداخل( می کنند پیشگیري از ورود دو فرمان متناقص 

  . آن تداخل سیگنال گفته می شود 

  :م کنترل دیاگرام حرکت و دیاگرا

براي بررسی و رسیدن به نقطه اي که تداخل سیگنال در یک مدار بوجود می آید بایستی ابتدا دیاگرامهاي 

  . حرکت و کنترل مدار ترسیم شود و از روي آن محل سیگنال مزاحم استخراج گردد

این . مربوط به حرکت رفت و برگشت سیلندر ها در مراحل مختلف یک سیکل کاري می باشد  دیاگرام حرکتی

نمودار از دو محور زمان و حرکت تعریف شده است و نشان می دهد که سیلندر در هر مرحله از سیکل به چه 

  . مثالهاي از دیاگرام را در جدول زیر مشاهده می کنید . شکل قرار دارد 

رام تعداد مراحل یک سیکل کاري را بصورت ستونهایی با فاصله مساوي و براي هر سیلندر براي ترسیم دیاگ

  . نیز یک سطر در نظر می گیرید 

  

A+A- A+A-B+B-  
 
 

 
  

  

   

A

1    2A

1    2 3     4
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  :براي هر یک از توابع داده شده نمودار حرکتی ترسیم کنید : فعالیت 

A+A-B+B- 
A+B+C+B-C-A- 

 

 A+ �
� +
� +

�� − �
� −
� −
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  .حرکت دو سیلندر همزمان صورت می گیرد عبارت را زیر هم می نویسند در مواقعی که 

  

  

، هدف از رسم این دیاگرام بررسی موقعیت و وضعیت فرمان دهنده ها در  دیاگرام کنترل یا دیاگرام فرمان

  . به عبارتی در این دیاگرام موقعیت فیزیکی هر عامل تحریک مشخص می شود . مدار پنوماتیک می باشد 

سطرها را . ترسیم این دیاگرام ستونهایی که معرف تعداد مراحل یک سیکل کاري است ترسیم می کنیم  براي

بصورت دو خط موازي ترسیم کرده خط بالا حالت مثبت یا وصل بودن شیر و خط پایین حالت منفی شدن یا 

  . قطع فرمان شیر می باشد 

 : انتقال عوامل حسی بر روي دیاگرام حرکتی 

این عوامل بر روي مدار . عوامل حسی شامل میکروسوییچ ها و سنسورها و شیرهاي غلطکی می باشند 

توسط فلش ها و علایم خاصی این عوامل را بر روي . همراه با یک حرف یا شماره علامت گذاري می شوند 

بر اساس چه  این عمل بدین خاطر است که تغییر جهت حرکت یک سیلندر. نمودار حرکتی نشان می دهند 

  . این علایم مطابق جدول زیر می باشد . عاملی صورت گرفته است 

  

  شرح   نام علامت   علامت 

  

Signal 
line  

این خطوط از روي نقطه : خطوط سیگنال 

اي که سیگنال شروع می شود ترسیم و به 

نقطه اي که تغییر وضعیت صورت می گیرد 

  .خاتمه می یابد 

  

Input 
element 

(limit 
Switch) 

معمولا این : المان ورودي میکروسوییچ 

علامت از نقطه اي که میکروسوییچ عمل 

می کند و سیگنال ارسال می کند ترسیم 

  .می شود 

  

OR  
condition 

   ORانشعاب بصورت منطق 



  

And  
condition 

    ANDانشعاب بصورت منطق 

  

Signal 
branching 

  خطوط سیگنال فرعی 

  

ON/ Start   کلیدON   یا کلیدStart  

  

OFF/ 
Stop 

  OFFکلید 

  

ON /OFF  کلید روشن و خاموشON /OFF  

  

  .دیاگرام  حرکت و دیاگرام فرمان را ترسیم کنید    -A+B+B-Aبراي تابع حرکتی : مثال 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 

 



  :تداخل سیگنال

یکی از نکات مهم در طراحی مدارهاي کنترل پنوماتیک که در آنها چندین سیلندر طبق برنامه معین حرکت 

به شیر کنترل جهت یک سیلندر است که تداخل ) متداخل ( می کنند ، پیشگیري از ورود دو فرمان متناقص 

تشخیص تداخل سیگنال می  دیاگرام کنترل یا دیاگرام فرمان  ابزار مهمی براي. سیگنال نامیده می شود 

  . باشد 

استفاده   A,Bبراي عملیات سوراخکاري از دو سیلندر . بایک مثال مفهوم تداخل سیگنال را بیان می کنیم 

سوییچ هاي مرزي بر روي سیلندر . می باشد   -A+B+B-Aتابع حرکت این دو سیلندر بصورت . شده است 

A  عبارتند ازa0 , a1  و سوییچ ها مرزي سیلندرB   عبارتند ازb0 , b1    .  

  .مدار به شکل زیر عمل خواهد کرد 

  
  دیاگرام حرکت و دیاگرام فرمان عملکرد مدار بشکل زیر خواهد بود

  



  

درگیر بوده و در حال ارسال  a1همانطور در دیاگرام ها مشاهده می شود در مرحله سوم در حالیکه سوییچ 

نیز فرمان بازگشت   b1یک لحظه سوییچ . می باشد   Bسیگنال به شیر مربوط براي جلو بردن سیلندر 

را صادر می کند و این همان تداخل سیگنال بوده و مدار در این حالت بخوبی عمل نخواهد کرد و   Bسیلندر 

  .زیر می باشد مدار این مساله به شکل .حرکتی صورت نمی گیرد 

  
  

روشهاي مختلفی براي رفع تداخل سیگنال وجود دارد یکی از این روشها بدین ترتیب است که مدار را طوري تغییرداد 

دو المان کوتاه کننده فرمان قرار داد تا لحظه اي پس از ارسال سیگنال قطع شده  A1 , B0که بعد از شیرهاي غلتکی 

  . و از تداخل سیگنال قطع شده و از تداخل جلوگیري کنند 
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این شیر . روش دیگري که می توان از تداخل سیگنال جلوگیري کند استفاده از شیر غلتکی برگشت خلاص می باشد 

  . ه و در موقع حرکت عکس سیلندر خلاص می باشند ها تنها در یک طرف درگیر بود

  شیر غلتکی برگشت خلاص  شیر غلتکی ساده 

  

  

  
  

براي رفع تداخل سیگنال وجود دارد که شرح آنها از حوصله کتاب خارج بوده و در مقاطع  دیگريروشهاي 

  :اما به طور خلاصه می توان به روشهاي زیر اشاره کرد . بالاتر تحصیلی خواهید آموخت 

   Cascadeاستفاده از روش گروه بندي یا روش  - 1

 استفاده از شیر حافظه دار کمکی -2

 استفاده از تاکت هاي زنجیره اي  - 3

 استفاده از شیرهاي غلتکی برگشت خلاص  -4

 استفاده از تایمر پنوماتیکی کشنده سیگنال - 5

 

. به کمک هر کدام از روشهاي فوق می توان تداخل سیگنال اضافی را برطرف کرد   
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با هر دو روش رفع تداخل بر روي تابلوي آموزشی   -A+B+B-Aمدارمثال فوق را با تابع حرکتی : فعالیت 

  ببندید و مفهوم تداخل سیگنال را عملا مشاهده و بررسی کنید گفته شده 

  

  :کاربردهاي پنوماتیک 

پنوماتیک نیز مانند روشهاي فنی دیگر داراي مزایا و معایبی است که بایستی قبل از بکارگیري آن مورد 

، مقدار نیروي لازم و محدویت هاي حرکتی در به  مشخصه هایی مانند هزینه تمام شده. ارزیابی قرار گیرد 

  .کارگیري ، بایستی مد نظر قرار گیرد 

  

  .چند دستگاه یا وسیله نام ببرید که در آن از انرژي هواي فشرده براي حرکت استفاده شده است :  تحقیق 

  

  :نکات کلی در کاربرد پنوماتیک 

به عبارتی حرکت خطی عمومی ترین . می باشند  عنصر اصلی در سیستم هاي کنترل پنوماتیک سیلندر ها

هاي مهم در بکارگیري از پنوماتیک نیروي  محدویت . فرم حرکت خروجی در یک مدار پنوماتیک خواهد بود 

  .، سرعت و طول کورس حرکت می باشد ) قدرت(حرکت 

 2000و محدوده سرعت کاري بین      kgf   30000بطور کلی استفاده از پنوماتیک براي نیروي کمتر از 

mm/min    1000تا  mm/s   در نظر گرفته می شود.  

  

 

    

  

  

  

  

  

کیب حرکت خطی شاید تامین کننده حرکت مطلوب نباشد لذا با تراستفاده صرف از حرکت خطی پنوماتیک 

تغییراتی را می توان در کاهش یا افزایش طول کورس و یا نیروي خروجی  مکانیزمهاي مکانیکی پنوماتیک و

  . ایجاد کرد 



  

  

  
  

نام برده و شکل آن را ) مکانیکی و پنوماتیکی 

همانطور که گفته شد در زمینه هاي مختلف صنعتی می توان از کنترل پنوماتیکی بهره برد اتوماسیون ، 

صنایع بسته بندي ، فلزکاري  درودگري و ساختمانی نمونه هایی از بکار گیري کنترل پنوماتیک در آنها می 

این نمونه ها با اندکی . ی از کاربرد پنوماتیک را در صنایع مختلف بررسی می کنیم 

  

  

    

مکانیکی و پنوماتیکی ( براي افزایش نیرو چند نمونه مکانیزیم ترکیبی 

  .ترسیم و تحلیل کنید 

  :نمونه کاربردهایی از سیستم کنترل پنوماتیک

همانطور که گفته شد در زمینه هاي مختلف صنعتی می توان از کنترل پنوماتیکی بهره برد اتوماسیون ، 

صنایع بسته بندي ، فلزکاري  درودگري و ساختمانی نمونه هایی از بکار گیري کنترل پنوماتیک در آنها می 

ی از کاربرد پنوماتیک را در صنایع مختلف بررسی می کنیم در ادامه نمونه های

  .تغییر می تواند براي تجهیزات دیگر نیز مورد استفاده قرار گیرد 

انتقال 

  کورس 

کاهش 

طول 

  کورس

افزایش 

  کورس

  

براي افزایش نیرو چند نمونه مکانیزیم ترکیبی : فعالیت 

ترسیم و تحلیل کنید 

  

نمونه کاربردهایی از سیستم کنترل پنوماتیک

همانطور که گفته شد در زمینه هاي مختلف صنعتی می توان از کنترل پنوماتیکی بهره برد اتوماسیون ، 

صنایع بسته بندي ، فلزکاري  درودگري و ساختمانی نمونه هایی از بکار گیري کنترل پنوماتیک در آنها می 

در ادامه نمونه های. باشد 

تغییر می تواند براي تجهیزات دیگر نیز مورد استفاده قرار گیرد 

  

  



از قفل کن .در تجهیزات قفل کننده پنوماتیک می توان از سیلندر هاي یک طرفه و یا دو طرفه استفاده کرد 

تصاویر . ها یا گیره ها ي پنوماتیکی می توان در درودگري و فلزکاري براي نگهداري قطعه کار استفاده کرد 

  مخصوص نگهداشتن قطعه کار

با توجه به نمونه گیره آورده شده در شکل قبل ، درصورتیکه بخواهیم گیره نیروهاي مختلفی را 

در صورت امکان مدار این گیره را بر روي تابلوي آموزشی 

گیره اي پنوماتیکی مشابه تصویر قبل 

بسیاري از . تغذیه به معناي حرکت دادن قطعه به محل انجام عملیات بطور دستی یا اتوماتیک می باشد 

به یک مکانیزم تغذیه اتوماتیک می باشند براي این 

شکل زیر طرح شماتیک یک تغذیه الوار چوب وسط 

توجه شود حرکت سیلندر می تواند طبق برنامه ریزي در یک بازه زمانی 

  ):گیره ها 

در تجهیزات قفل کننده پنوماتیک می توان از سیلندر هاي یک طرفه و یا دو طرفه استفاده کرد 

ها یا گیره ها ي پنوماتیکی می توان در درودگري و فلزکاري براي نگهداري قطعه کار استفاده کرد 

  . دو نمونه قفل کن می باشد زیر طرح شماتیک از 

مخصوص نگهداشتن قطعه کار دیک قی  زانویی براي قفل کردن قطعه 

با توجه به نمونه گیره آورده شده در شکل قبل ، درصورتیکه بخواهیم گیره نیروهاي مختلفی را 

در صورت امکان مدار این گیره را بر روي تابلوي آموزشی . اعمال کند چه راهکاري را پیشنهاد می کنید 

گیره اي پنوماتیکی مشابه تصویر قبل ) ون ارتال( با استفاده از چوب یا مواد مصنوعی 

  ) براي ابعاد و اندازه ها از مربی خود کمک بگیرید 

  

تغذیه به معناي حرکت دادن قطعه به محل انجام عملیات بطور دستی یا اتوماتیک می باشد 

به یک مکانیزم تغذیه اتوماتیک می باشند براي این تجهیزات براي انجام عملیات بر روي قطعه کار نیاز 

شکل زیر طرح شماتیک یک تغذیه الوار چوب وسط . منظور مناسبترین گزینه کنترل پنوماتیکی می باشد 

توجه شود حرکت سیلندر می تواند طبق برنامه ریزي در یک بازه زمانی . ( یک سیلندر پنوماتیک می باشد 

  

گیره ها ( قفل کن ها - 1

در تجهیزات قفل کننده پنوماتیک می توان از سیلندر هاي یک طرفه و یا دو طرفه استفاده کرد 

ها یا گیره ها ي پنوماتیکی می توان در درودگري و فلزکاري براي نگهداري قطعه کار استفاده کرد 

زیر طرح شماتیک از 

  

 سیستم اهرمی

  

  

با توجه به نمونه گیره آورده شده در شکل قبل ، درصورتیکه بخواهیم گیره نیروهاي مختلفی را :فعالیت 

اعمال کند چه راهکاري را پیشنهاد می کنید 

  . ببندید 

  

با استفاده از چوب یا مواد مصنوعی : فعالیت کارگاهی 

براي ابعاد و اندازه ها از مربی خود کمک بگیرید . ( بسازید 

  

  

  :تغذیه کردن - 2

تغذیه به معناي حرکت دادن قطعه به محل انجام عملیات بطور دستی یا اتوماتیک می باشد 

تجهیزات براي انجام عملیات بر روي قطعه کار نیاز 

منظور مناسبترین گزینه کنترل پنوماتیکی می باشد 

یک سیلندر پنوماتیک می باشد 

  ).تکرار پذیر باشد 



  
  سیستم جلو برنده قطعه کار توسط یک سیلندر پنوماتیکی

در خطوط تولید ، خطوط بسته بندي و مواردي اینچنین که بطور کلی می توان آنرا مونتاژ چند قطعه نامید 

عملیات مونتاژ شامل . کنترل پنوماتیک رایج می باشد خصوصا وقتی که نیروي مونتاژ کاري کمک باشد 

  .هداري ، پرس کردن قطعات به داخل هم و راهنمایی قطعه در یک مسیر می باشد

  
  مونتاژ قطعات با استفاده از نیروي پنوماتیک

نواري فلزي را در نظر بگیرید که قرار است بر روي آن سوراخ هایی پی در پی زده شود اگر این عملیات با 

  روي آن یک سنبه نصب شده باشد سریع تر است یا با یک دریل ؟

از کنترل پنوماتیکی براي . مسلما پانچ پنوماتیکی سرعت و تکرار پذیري بهتري نسبت به موارد دیگر دارد 

  . براده برداري و خصوصا ایجاد حرکت پیشروي قطعه در براده برداري استفاده می شود 

  .ماشین فرز توسط سیلندر پنوماتیکی صورت می گیرد 

سیستم جلو برنده قطعه کار توسط یک سیلندر پنوماتیکی

در خطوط تولید ، خطوط بسته بندي و مواردي اینچنین که بطور کلی می توان آنرا مونتاژ چند قطعه نامید 

کنترل پنوماتیک رایج می باشد خصوصا وقتی که نیروي مونتاژ کاري کمک باشد 

هداري ، پرس کردن قطعات به داخل هم و راهنمایی قطعه در یک مسیر می باشد

مونتاژ قطعات با استفاده از نیروي پنوماتیک

  

نواري فلزي را در نظر بگیرید که قرار است بر روي آن سوراخ هایی پی در پی زده شود اگر این عملیات با 

روي آن یک سنبه نصب شده باشد سریع تر است یا با یک دریل ؟یک سیلندر پنوماتیکی که بر 

مسلما پانچ پنوماتیکی سرعت و تکرار پذیري بهتري نسبت به موارد دیگر دارد 

براده برداري و خصوصا ایجاد حرکت پیشروي قطعه در براده برداري استفاده می شود 

ماشین فرز توسط سیلندر پنوماتیکی صورت می گیرد  درتصویر زیر حرکت پیشروي یک

  

  

  :مونتاژ -3

در خطوط تولید ، خطوط بسته بندي و مواردي اینچنین که بطور کلی می توان آنرا مونتاژ چند قطعه نامید 

کنترل پنوماتیک رایج می باشد خصوصا وقتی که نیروي مونتاژ کاري کمک باشد 

هداري ، پرس کردن قطعات به داخل هم و راهنمایی قطعه در یک مسیر می باشدمراحل نگ

  

  

  :براده برداري- 4

نواري فلزي را در نظر بگیرید که قرار است بر روي آن سوراخ هایی پی در پی زده شود اگر این عملیات با 

یک سیلندر پنوماتیکی که بر 

مسلما پانچ پنوماتیکی سرعت و تکرار پذیري بهتري نسبت به موارد دیگر دارد 

براده برداري و خصوصا ایجاد حرکت پیشروي قطعه در براده برداري استفاده می شود 

درتصویر زیر حرکت پیشروي یک

  



  
  فرزکاري شیار با یک ماشین فرز مخصوص پنوماتیکی

و ماتریس بکمک راهنمایی مربی خود یک پرس پنوماتیکی ساخته و بر روي آن یک سنبه 

  . میلیمتر استفاده کنید 

براي شکل دهی مشخصه مهم در کاربرد کنترل 

باشد می توان   kgf 3000کمتر از پنوماتیک نیروي لازم براي شکل دهی می باشد در صورتیکه نیروي لازمه 

با نصب چند سیلندر در محل هاي مورد نظر می توان عملیات مختلفی را همزمان بر روي قطعه انجام داد 

  

  خمکاري یک مفتول فنري

فرزکاري شیار با یک ماشین فرز مخصوص پنوماتیکی

بکمک راهنمایی مربی خود یک پرس پنوماتیکی ساخته و بر روي آن یک سنبه 

میلیمتر استفاده کنید  2از این وسیله براي سوراخکار ورق هاي نازك زیر 

براي شکل دهی مشخصه مهم در کاربرد کنترل . شکل دهی بمعناي فرم دادن ورق ها یک لوله ها می باشد 

پنوماتیک نیروي لازم براي شکل دهی می باشد در صورتیکه نیروي لازمه 

  . از پنوماتیک استفاده کرد 

با نصب چند سیلندر در محل هاي مورد نظر می توان عملیات مختلفی را همزمان بر روي قطعه انجام داد 

  .مانند خم کاري ، تا کردن ، سوراخکاري و پرسکاري 

  
خمکاري یک مفتول فنري  قید مخصوص خم کردن تسمه

  

بکمک راهنمایی مربی خود یک پرس پنوماتیکی ساخته و بر روي آن یک سنبه : فعالیت کارگاهی 

از این وسیله براي سوراخکار ورق هاي نازك زیر .نصب کنید 

  : شکل دهی-5

شکل دهی بمعناي فرم دادن ورق ها یک لوله ها می باشد 

پنوماتیک نیروي لازم براي شکل دهی می باشد در صورتیکه نیروي لازمه 

از پنوماتیک استفاده کرد 

با نصب چند سیلندر در محل هاي مورد نظر می توان عملیات مختلفی را همزمان بر روي قطعه انجام داد 

مانند خم کاري ، تا کردن ، سوراخکاري و پرسکاري 

  

قید مخصوص خم کردن تسمه



می توان از کنترل ... در عملیات مختلفی از درودگري مانند قیدهاي مونتاژ قطعات ، سوراخکاري ، نوارزنی و 

پنوماتیک گزینه  بدلیل اینکه برش چوب نیاز به سرعت برش بالا و نیروي کم دارد

  .کال زیر چند نمونه از کاربرد پنوماتیک در درودگري را نشان می دهد 

با ز و بسته کردن درب مخازن سیمان ، 

  .از این کاربرد ها است 

  

  پرس قالبگیري قطعه بتنی

  :استفاده از پنوماتیک در درودگري 

در عملیات مختلفی از درودگري مانند قیدهاي مونتاژ قطعات ، سوراخکاري ، نوارزنی و 

بدلیل اینکه برش چوب نیاز به سرعت برش بالا و نیروي کم دارد. پنوماتیکی استفاده کرد 

کال زیر چند نمونه از کاربرد پنوماتیک در درودگري را نشان می دهد اش. خوبی براي آن می باشد 

  :کاربرد پنوماتیک در کارهاي ساختمانی 

با ز و بسته کردن درب مخازن سیمان ، . یکی از حوزه کاربردي پنوماتیک ، فعالیتهاي ساختمانی است 

از این کاربرد ها است دستگاه هاي پرس و قالب گیري بلوك هاي سیمانی نمونه اي 

  
  

پرس قالبگیري قطعه بتنی  درب مخزن سیمان

  

استفاده از پنوماتیک در درودگري - 6

در عملیات مختلفی از درودگري مانند قیدهاي مونتاژ قطعات ، سوراخکاري ، نوارزنی و 

پنوماتیکی استفاده کرد 

خوبی براي آن می باشد 

  

  

کاربرد پنوماتیک در کارهاي ساختمانی - 7

یکی از حوزه کاربردي پنوماتیک ، فعالیتهاي ساختمانی است 

دستگاه هاي پرس و قالب گیري بلوك هاي سیمانی نمونه اي 

  

درب مخزن سیمان

  



با نحوي . جابجایی مواد و مصالح در کارگاه در خط تولید می تواند توسط سیستم پنوماتیک صورت گیرد 

صحیح بکار گیري از سیلندر هاي پنوماتیک می توان کارهاي ساده اي نظیر بلند کردن و چرخانده یک قطعه 

  

با تمهیداتی نیز می توان مقدار  .

  

با اندکی تغییر می توانید کاربرد هاي 

  :جابجاکردن مواد و قطعات 

جابجایی مواد و مصالح در کارگاه در خط تولید می تواند توسط سیستم پنوماتیک صورت گیرد 

صحیح بکار گیري از سیلندر هاي پنوماتیک می توان کارهاي ساده اي نظیر بلند کردن و چرخانده یک قطعه 

    

.پنوماتیکی استفاده کرد براي جابجا کردن مواد می توان از جرثقیل هاي 

  . جابجایی را بیشتر کرد 

با اندکی تغییر می توانید کاربرد هاي تمامی موارد گفته شده نمونه اي کوچک از کاربرد پنوماتیک می باشد 

  .دیگري نیز متناسب با فعالیت خود طراحی کنید 

  

جابجاکردن مواد و قطعات - 8

جابجایی مواد و مصالح در کارگاه در خط تولید می تواند توسط سیستم پنوماتیک صورت گیرد 

صحیح بکار گیري از سیلندر هاي پنوماتیک می توان کارهاي ساده اي نظیر بلند کردن و چرخانده یک قطعه 

  . را انجام داد 

  

  

براي جابجا کردن مواد می توان از جرثقیل هاي 

جابجایی را بیشتر کرد 

  

تمامی موارد گفته شده نمونه اي کوچک از کاربرد پنوماتیک می باشد 

دیگري نیز متناسب با فعالیت خود طراحی کنید 

  

  

  

  



  : پنوماتیکیعیب یابی در سیستم هاي 

در هر فرآیند صنعتی بایستی مستنداتی را تهیه و نگهداري کرد تا در مواقع لوزم با رجوع به آن مستندات 

  :این مستندات در سیستم هاي پنوماتیکی شامل موارد زیر می باشند . عیوب بوجود آمده را رفع کرد 

 دیاگرام عملکرد  - 

 نقشه مدار - 

 دستورالعمل کاري - 

 )   Data sheet( تجهیزات  برگه هاي اطلاعات - 

هر کدام از مستندات فوق اطلاعاتی را به اپراتور خواهد داد که در تعیین محل و رفع عیب موثر 

  .هستند 

  . به نظر شما در یک سیستم پنوماتیکی چه عیوبی ممکن است بوجود آید : فعالیت 

  

  :خی از این عوامل عبارتند از عوامل گوناگونی موجب نقصان در عملکرد سیستم پنوماتیک می شوند بر

 ساییدگی و خوردگی اجزا - 

 دماي محیط اطراف - 

 کیفیت هواي فشرده - 

 حرکت نسبی اجزا پنوماتیک - 

  .تحقیق کنید که هر یک از عوامل فوق چه عیبی را ممکن است در سیستم پنوماتیک ایجاد کند : تحقیق 

  

  

  .پنوماتیک موجب افت فشار سیستم خواهد شد به نظر شما کدام یک از عوامل نقصان در سیستم : تحقیق 

  

  :تشخیص خطا 

بکار گیري یک روش مدون یا سیستماتیک جهت پیدا کردن و رفع خطاها ، هزینه تعمیرات و زمان خواب را 

  :خطاها عموما از دو بخش نشات می گیرند . براي یک سیستم معیوب کاهش خواهد داد 

 )تجهیزات پنوماتیکی (  در اثر موانع و یا نقص در اجزاي ماشین - 

 )برنامه ریزي و ارتباط غلط اجزا( در اثر نقص در سیستم کنترلی  - 

  

  

را در یک سیستم کنترل  و نقص در سیستم کنترلینمونه اي از خطا که ناشی از نقص اجزا ماشین : تحقیق 

  .پنوماتیکی پیدا کنید 

  



  :نگهداري تجهیزات پنوماتیکی

تجهیزات پنوماتیک به مراتب ازعملیات تعمیر به هنپام خراب شدن مهم تر نگهداري دقیق از سیستم ها و 

منظور از نگهداري ، سرویس هاي پیشگیرانه است که با هدف جلوگیري از بروز اشکالات . و کارآمد تر است 

برخی از موارد نگهداري در سیستم هاي پنوماتیکی به . و خرابی هاي احتمالی تجهیزات انجام می شود 

               :ذیل می باشد شرح 

          :نگهداري از کمپرسور ها و تجهیزات مربوطه - 1

  :بطور کلی از جمله عملیات نگهداري در کمپرسورها  می توان 

 بازرسی ، تمیزکردن و کنترل عملکرد فیلتر ورودي هوا ، - 

 و بازرسی میزان سطح روغن و روغن ریزي احتمالی روغن ، مخزن - 

 و پولی تسمه تسمه  بازرسی  - 

 رطوبت گیر  - 

دوره بازرسی و تمیزکردن فیلتر ورودي هوا در کمپرسور به تمیزي هواي محیط . اشاره کرد 

  .بستگی دارد 

  

      
    

کنترل سطح روغن . تعویض روغن سیستم روغن کاري کمپرسور باید طبق دستورات سازنده کمپرسور باشد 

  . بطور مستمر از وظایف مهم اپراتور می باشد 

  
  

  



باتفاق مربی محترم خود به کارگاه رفته و نحوه تمیز کردن و تعویض فیلتر هوا و روغن : فعالیت کارگاهی 

  .کنید  کمپرسور کارگاه را بررسی

  

  :لوله هاي اصلی توزیع هواي فشرده - 2

در صورتیکه سیستم لوله کشی توزیع هواي فشرده بدرستی طراحی شده باشد بایستی مسیر لوله ها از نظر 

براي اینکار تمامی خروجی لوله ها را . نشتی بررسی شود حداقل سالی یکبار اینکار بایستی صورت گیرد 

بار را توسط کمپرسور به داخل لوله ها تزریق می کنند سپس کمپرسور را از  7بسته و هواي فشرده با فشار 

درصد افت فشار وجود  10اقل با گذشت یک شبانه روز در صورتی که حد.مسیر با شیر قطع کن جدا می کنند 

  . داشته باشد تعمیر لوله ها الزامی است 

  

  . براي تشخیص نشتی هوا د محل اتصال لوله ها چه تمهیدي را پیشنهاد می کنید : تحقیق 

  

طبق جدول زیر وجود یک سوراخ . وجود نشتی در لوله ها علاوه بر افت فشار موجب اتلاف انرژي خواهد شد 

  .تواند میزان هواي قابل ملاحظه اي را هدر دهد با قطر مشخص می 

  

  

قطر 

  mmسوراخ

سطح سوراخ 

mm2 

جریان خروج 

 mm3/hهوا 

توان مورد نیاز براي تامین 

  هواي هدر رفته 

 kwh  Hp/h  
1  0.78  2.4  0.2  0.27  
3 7.00  36.0  2.0  2.7  
5 19.6  97.8  8.0  10.9  

  

  

  :سیلندر ها  -3

در صورتیکه هواي فشرده در واحد مراقبت به خوبی آماده شود هیچ صدمه هاي به تجهیزات بعد از آن وارد 

عمده اشکالاتی که در سیلندر ها ممکن است بوجود آید ایجاد . نخواهد شد و عملیات نگهداري نیاز ندارد 

  . د سایش در داخل سیلندر و همچنین وجود نشتی در اتصالات روي سیلندر می باش

ند ها ي داخل سیلندر د و با بروز چنین مشکلی بایستی آبوجود ندار در مورد اول اقدامات پیشگیرانه اي

در مورد نشتی در ورودي هوا سیلندر ها بایستی با تعویض فیتینگ مربوطه از نشتی جلوگیري . تعویض شود 

  . کرد 

  



  

  

  

  

  

  :شیرها - 4

وجود آلودگی در هواي فشرده مانند تکه هاي زنگ آهن ، ذرات حاصل از جوشکاري در صورتیکه وارد 

  . شیرهاي پنوماتیکی شود در عملکرد مطلوب شیر اختلال ایجاد خواهد کرد 

  

  

  

  در دراز مدت ، هزینه هاي ناشی از نشتی هوا در یک شیر پنوماتیک: بدانید 

  .خواهد بود بیشتر از خرید یک شیر نو 

  

در مجموع نگهداري از یک سیستم پنوماتیکی طبق دستورالعمل سازنده تجهیزات آن زمان بندي و توصیه 

  :می شود برخی از این توصیه ها در برنامه زمانی بصورت زیر است 

  :عملیات روزانه  -الف

  

 آب تقطیر شده در رطوبت گیر را تخلیه کنید  - 

 نیدسطح روغن در روغن زن را کنترل ک - 



  :عملیات هفتگی - ب

  

 اهرم هاي تحریک شیرها را بررسی کنید  - 

 بررسی شیلنگ هاي هواي فشرده  - 

 شیلنگ هاي تاب خورده و معیوب را تعویض کنید  - 

 فشار هواي کاري سیستم را بررسی کنید  - 

  :عملیات ماهانه  - ج

  

 بررسی اتصالات رزوه دار و ثابت سیستم از نظر نشتی بازرسی شود  - 

 نشتی تمام شیرها بررسی شود  - 

 فیلتر ها را تمیز کنید - 

  :عملیات شش ماهه  - د

  

 صدا گیرهاي شیر ها را کنترل کنید  - 

 .بوش هاي راهنما در میله پیستون را از نظر سایش بررسی کنید  - 

 
 



 
 
 
 
 
 
 

  
  

  

سیال می تواند در آموختید که چگونه از نیروي و پنوماتیک مطالبی را درباره علم هیدرولیک  هاي قبلدر فصل

کنترل تجهیزات و فرمان دادن به عملگر ها توسط نیروي  و پنوماتیک  در هیدرولیک. مکانیزم هاي صنعتی بهره برد 

انسانی و عناصر مکانیکی صورت میگیرد و این امر در طولانی مدت موجب خطا و کاهش دقت در آن مجموعه خواهد 

  شد 

علاوه بر دقت و پنوماتیکی کی در کنترل و فرمان دادن به تجهیزات هیدرولیک بهره گیري از عناصر وتجهیزات الکتری

  . عمل موجب صرفه جویی در هزینه و وقت خواهد شد 

 . 

  5پودمان 

  الکتروهیــدرولیک و الکتروپنوماتیک 

Electro Hydraulic & Electro Penumatic 



    2 

hp 5واحد یادگیري  

  کنترل مدارهاي هیدرولیک و پنوماتیکاستفاده از تجهیزات الکتریکی در شایستگی 

  

  

 
  ؟یکی از روشهاي کنترل مکانیزمها استفاده از انرژي الکتریکی می باشد 

  ؟نیروي انسانی بدون خستگی کار کند چندیک سیلندر پنوماتیکی می تواند معادل 

  پنوماتیک می توان از عناصر  الکتریکی استفاده حرکت در یک مدار هیدرولیک یا و کنترل یک می توان براي تکرار

  ؟کرد

  ؟با استفاده از کنترل الکتریکی هزینه یک طراحی و ساخت یک مدار هیدرولیک یا پنوماتیک پایین تر خواهد شد  

  ترکیب منطقی دو یا چند حرکت بصورتAnd  , Or   با کدام تجهیزات ارزانتر و ساده تر می باشد تجهیزات

  یا پنوماتیکی ؟الکتریکی 

  

  :هدف از این شایستگی عبارتند از

 تشخیص و تعیین انواع کنترل  - 1

 آشنایی با انواع سیگنال ها  -2

 آشنایی و بکار گیري شیرهاي برقی در  الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک - 3

 آشنایی و بکار گیري عناصر سیگنال دهنده مکانیکی -4

 الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک هايآشنایی و بکار گیري رله در مدار - 5

 آشنایی و بکار گیري سنسورها در مدارهاي الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک - 6

 در مدارهاي الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک)   Smart logo( استفاده از رله هوشمند  -7

  

  استاندارد عملکرد                    

بایستی بتوانند از اجزاي و عناصر الکتریکی مرتبط در مدارهاي پس از اتمام این واحد یادگیري هنرجویان 

الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک براي کنترل آن استفاده کنند و در نهایت در پروژه هاي خود از این تجهیزات استفاده 

  .کنند 

  

 

پنجاه برابر نیروي پنوماتیکی هزینه ایجاد می  حدودهزینه کاري نیروي انسانی در کارهاي فیزیکی بعمل آمده در بررسی 

  . کند و در صورتیکه نیروي پنوماتیکی با تجهیرات الکتریکی کنترل شود این ضریب بیشتر خواهد شد 

  

 دانید آیا می

 دانید آیا می
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  الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک

  

  

  

  )کنترل تجهیزات پنوماتیکی و هیدرولیکی با انرژي الکتریکی (فرآیند اتوماسیون صنعتی    

  

  

در مشابه تجهیزات الکتریکی مورد استفاده  اهیدرولیک اکثرمبحث الکترودر تجهیزات الکتریکی مورد استفاده 

تفاوت جزئی که در این دو مبحث وجود دارد در شیر هاي برقی بکار گرفته شده . مبحث الکتروپنوماتیک می باشد 

  .آنها می باشد که بجاي خود توضیح داده خواهد 

براي هر دو مبحث مشترك می باشد را مرور کرده و سپس به مبانی کنترل الکتریکی که مقدمه اي از در ابتدا 

  .پردازیم الکتروهیدرولیک و بعد الکتروپنوماتیک می 

  

  

  کنترل و مفاهیم مربوط 

 :  Controlکنترل  

استفاده از یک انرژي کوچک براي به حرکت در آوردن و یا هدایت یک مجموعه بزرگ  کنترل در اصطلاح عام

اساس استاندارد مراحلی را که در یک سیستم ، یک یا چند متغیر بعنوان ورودي طبق شرایط  بر.می باشد 

به عنوان مثال در یک . تدوین شده ، بر یک یا چند متغیر خروجی اثر می گذارند کنترل گفته می شود 

روي  سیستم هیدرولیک کنترل سرعت جریان سیال با استفاده از یک شیر کنترل جریان نوعی کنترل بر

  .  می باشد  مشخصه سرعت

  

  :انواع کنترل 

  :این دو نوع عبارتند از . در سیستم هاي صنعتی عموما از دو نوع کنترل بهره گرفته می شود 

 )  open loop control(کنترل حلقه باز   - 1

 )   Closed loop control( کنترل حلقه بسته  - 2

 پخش فیلم



  

مقایسه اي بر روي خروجی کار ، انجام نمی شود به عبارتی سیستم هر نوع 

شرایطی را که داراست بر روي خروجی اعمال می کند و مقایسه اي بین خروجی نسبت به ورودي صورت نمی 

بطور مثال در یک . کنترل در این نوع بیشتر بر روي فرآیند ساخت صورت می گیرد نه کیفیت خروجی 

خم کن هیدرولیکی اپراتور با فشار کلید استارت تنها موجب حرکت سیلندر پرس گردیده و هیچ نوع 

  4 

  : کنترل حلقه باز 

مقایسه اي بر روي خروجی کار ، انجام نمی شود به عبارتی سیستم هر نوع  در این نوع کنترل هیچ نوع

شرایطی را که داراست بر روي خروجی اعمال می کند و مقایسه اي بین خروجی نسبت به ورودي صورت نمی 

کنترل در این نوع بیشتر بر روي فرآیند ساخت صورت می گیرد نه کیفیت خروجی 

خم کن هیدرولیکی اپراتور با فشار کلید استارت تنها موجب حرکت سیلندر پرس گردیده و هیچ نوع 

 . کنترلی بر روي قطعه خم شده ندارد

 

  

  

  

کنترل حلقه باز - 1

در این نوع کنترل هیچ نوع

شرایطی را که داراست بر روي خروجی اعمال می کند و مقایسه اي بین خروجی نسبت به ورودي صورت نمی 

کنترل در این نوع بیشتر بر روي فرآیند ساخت صورت می گیرد نه کیفیت خروجی .گیرد 

خم کن هیدرولیکی اپراتور با فشار کلید استارت تنها موجب حرکت سیلندر پرس گردیده و هیچ نوع پرس 

کنترلی بر روي قطعه خم شده ندارد
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  الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک

  :کنترل حلقه بسته -2

در این نوع کنترل بطور مستمرخروجی نسبت به ورودي مورد سنجش قرار گرفته تا در صورت نیاز مراحل 

به عبارتی در هر لحظه از خروجی نمونه برداري می شود تا با یک مقدار مرجع . رار شود انجام شده دوباره تک

  .مقایسه شده و نتیجه مقایسه موجب تثبیت و یا تنظیم مجدد خروجی می گردد 

  

  

   :تحقیق کنید                     

در سیستم هاي الکترو هیدرولیکی تجهیزاتی وجود 

دارند که با توجه به شرایط می توانند مشخصه هاي 

یکی از این . فشار و سرعت جریان را تغییر دهند 

در مورد آن . می باشد    Servo valveتجهیزات 

  .تحقیق کنید 

  

  
  

  

  

  

  

هیدرولیک شلنگ ها بطور هفتگی و یا ماهانه توجه داشته باشید در حین کار با تجهیزات : نکات ایمنی 

  .کنترل شوند زیرا پارگی آنها خطراتی را بدنبال دارد 
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مدار هاي زیر را بر روي تابلو بسته و تفاوت دو سیستم حلقه باز و بسته را در هیدرولیک :کارگاهی فعالیت 

  بررسی کنید

    
  

 
  : هر سیستم کنترلی از سه بخش عمده تشکیل شده است 

  عمل کننده  - پردازشگر         ج -حس کننده         ب - الف

و بخش عمل .که بخش حس کننده و پردازشگر در الکتروهیدرولیک تجهیزات و عناصر الکتریکی  می باشد 

  .کننده سیلندر ها و هیدروموتور ها می باشند 

سیگنال یک کمیت . الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک عناصر حس کننده را سیگنال دهنده ها می نامند در 

کمیتی که با زمان تغییر می عموما در مهندسی برق . متغیر با زمان است که اطلاعات خاصی را منتقل می کند

تصور یا تغییرات ولتاژ  جریانعبوررا بنابراین هر وقت از سیگنال صحبت می کنیم آن .  کند ولتاژ یا جریان است

  .کنید 

  

ارسال سیگنال . می شود  ارسالبنام سیگنال دهنده  تجهیزاتیسیستم الکتروهیدرولیکی ،  سیگنال  توسط  در  

  . سیگنال دهنده ایجاد می شود  ،تحریک مکانیکی یا دستی و یا غیر تماسی  با معمولا 

شستی به عنوان مثال . دارندمی کنند که آنرا تولید  بستگی به ابزاري ند که هستانواع مختلفی داراي سیگنال ها 

تمامی این . ایجاد می کند استارت یک سیگنال دیجیتال تولید می کند و یک سنسور حرارتی سیگنال آنالوگ 

  . سیگنال ها می توانند به عنوان ورودي در الکتروهیدرولیک مورد استفاده قرار گیرند 

  

  

تحقیق کنید که از سیگنالهاي آنالوگ و یا دیجیتال در چه موردي و کجا می توان در یک سیستم هیدرولیکی استفاده 

  . شود 
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  الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک

  سیگنال دهنده  اجزايبرخی از 

  

  
 

 

 

  
  

استفاده از تجهیزات الکتریکی در کنترل و فرمان دهی یک سیستم هیدرولیکی مزایایی دارد که برخی از آن ها 

  :عبارتند از 

 ارزانتر بودن تجهیزات الکتریکی و تعداد کمتر عناصر آن در یک سیستم کنترلی -

 .قابلیت انعطاف پذیري سیستم  بیشتر خواهد شد  -

 .ایمنی بالایی براي اپراتور و تجهیزات به همراه خواهد داشت  -

 .سرعت سویچینگ سیستم بالاتر خواهد بود  -

  .خواهد بود تعمیر و نگهداري سیستم راحت تر  -

سیستم هاي الکتروهیدرولیک شامل دو بخش قدرت و فرمان هستند بر این اساس دو مدار براي یک سیستم 

  .الکتروهیدرولیک ترسیم می کنند ابتدا مدار قدرت و سپس مدار فرمان 

مدار قدرت از اجزاي هیدرولیک مانند سیلندرها و شیلنگ ها و شیرهاي تشکیل شده است و مدارفرمان شامل  

  .  اجزاي الکتریکی و نحوه ي ارتباط آنها می باشد

  مدار قدرت  مدار فرمان
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  : اجزا و عناصر مورد استفاده در الکتروهیدرولیک

در تجهیزات الکتروهیدرولیک شیر هاي هستند که عامل تحریک شان جریان الکتریکی  می باشد و معروف به  بخشمهم ترین 

  .شیر برقی هستند 

  

  Hydraulic Solenoid Valve  شیر هیدرولیک برقی  - 

 
شیري است که با اعمال نیرویی الکتریکی عمل می نماید و جریان سیال را در یک سیستم ، هیدرولیک برقی   شیر

از است که هیدرولیک تنظیم می کند، شیر هیدرولیک برقی شامل یک شیر آن را هیدرولیک قطع و وصل یا میزان 

توانائی قطع و  خود دارد در آن استفاده شده است بوبین با مکانیزمی که درون   (Solenoid) بوبین برقییا دو  یک 

تغییر وضعیت و تنظیم میزان جریان در این نوع شیر ها بر مبناي دستوري .وصل جریان سیال و یا کنترل آن را دارد 

 .است که از سیستم کنترل دریافت می کند 

شیرهاي هیدرولیک برقی بر  .د نصنعتی می باشدر اتوماسیون  اجزا  پر کاربردترین از یکی  شیر هیدرولیک برقی

  . حسب نوع وظیفه شان انواع مختلفی دارند 

  : برقی انواع شیر هیدرولیک

   یا کنترل مسیر جریان(شیرهاي هیدرولیک برقی کنترل جهت( 

 شیر هیدرولیک برقی کنترل سرعت جریان 

 شیر هیدرولیک برقی کنترل فشار 

 سروولو( شیر هیدرولیک برقی پروپشنال( 

  

 

  شیر پروپشنال  شیرکنترل فشار برقی  شیر کنترل جریان برقی  جهت برقیشیر کنترل 
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بوبین یا . برقی کنترل مسیر جریان دو نوع یک سر بوبین و یا دو سر بوبین می باشند  هیدرولیک شیر هاي

سلونوئید وظیفه به حرکت در آوردن اسپول داخل شیر را دارد و با حرکت اسپول ارتباط دریچه هاي داخل 

  .شیر تغییر می کند 

  

  
  .است  تحقیق کنید سیستم حرکت اسپول داخل شیر برقی چگونه:پژوهش و ترجمه 

  

  
  

علامت اختصاري شیر هاي هیدرولیک را در فصل اول  قبل آموختید تنها تفاوت شیر هاي برقی            

  . کنترل جهت در عامل تحریک آن می باشد که نیروي الکتریسیته است 

  

  

  

  

و  2/4و   2/3و   2/2برقی نیز داراي وضعیت و حالت هاي متفاوت هستند و می توانند  هیدرولیکشیر هاي 

  .باشند .... و  3/4
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  . چه تفاوتی با هم دارندتحقیق کنید تفاوت شیر هاي برقی آورده شده در جدول زیر : فعالیت 

  
    

  

  

  

    

  

  . به شکل زیر می باشد ) مدار الکتریکی (برقی در مدار فرمان  هیدرولیکعلامت اختصاري شیر 

  
وضعیتی هستند که در نوع سه وضعیتی حالت  3و یا  2شیر هاي برقی همانند اشکال نشان داده شده فوق 

  . وسط اشکال گوناگونی دارد و کاربرد هاي خاصی نیز براي آن تعریف شده است

  .برقی سه وضعیتی زیر را بنویسید  هیدرولیکتفاوت و کاربرد وضعیت میانی در شیر هاي : فعالیت 

      
  

  

  :برقی به دو شکل طراحی شده و عمل می کنند   هیدرولیکتوجه داشته باشید  بوبین یا سلونوئید شیرهاي 

  سلونوئید خشک Dry solenoid   (air Gap) - الف

  سلونوئید  تر      wet solenoid -ب

در نوع اول فضاي داخل بوبین کاملا خشک بوده و روغن وارد آن فضا نمی شود با استفاده از یک اورینگ 

عیب عمده این نوع بوبین ها وجود اصطکاك . ارتباط بین فضایی که روغن  دارد با فضاي بوبین قطع می باشد 

  . ب نشتی روغن می گردد بین پلانجر با اورینگ لاستیکی می باشد که به مرور موج

در نوع دوم روغن داخل فضاي بوبین حرکت کرده و به گونه اي طراحی شده است که روغن به بیرون نشت 

 . مزایاي آن سوئچینگ راحت و سایش کم و دوره سرویس طولانی می باشد . نمی کند 
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  الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک

  

Wet solenoid  Dry solenoid  

  
  

  

  

  کاربرد رله در الکتروهیدرولیک : فیلم  

  

    relay:    رله  -

کلیدها به وسیله حرکت مکانیکی که توسط  .از کلید استفاده می کنیم. براي آن که یک وسیله برقی را روشن و خاموش کنیم

 .حرکت دست به وجود می آید عمل قطع و وصل را انجام می دهند

با  که به کلید هاي  .تولید می کند، انجام داد یسیطمغنا میدان یک سیم پیچ کهحرکت مکانیکی را توسط  حال می توان

  قطع و وصل  داخلی عمل پیچ سیم یک

  .رله می گویند  را انجام می دهند،

  

  
  

  

  تک کنتاکترله   هوشمندرله   صنعتیرله 
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  .براي هر یک از مشخصات زیر از رله ها تحقیق کنید : عالیت ف

  شرح مشخصه   مشخصه   ردیف

    تعداد پایه هاي  رله  1

    جریان تغذیه و جریان کنتاکت   2

    Comو    NCو     NOپایه هاي   3

 

.علامت اختصاري رله در مدار الکترو هیدرولیک به دو شکل نرمال بسته و نرمال باز می باشد   

 

 بوبین رله در حالت کلی تیغه رله در حالت نرمال بسته تیغه رله در حالت نرمال باز

   

  )اعداد فرد ورودي و اعداد زوج خروجی رله می باشند (

  

  . دارد  چه کاربردي تحقیق کنید که   SSRدر باره رله جامد یا : فعالیت 

  

برقی در صورتی که مستقیما از کلید یا شستی استارت فرمان بگیرند به آن کنترل مستقیم و در صورتیکه  هیدرولیکشیرهاي 

را    LEDجدول زیر یک . برقی باشد کنترل غیر مستقیم گفته می شود  هیدرولیکرله واسطه بین عامل سیگنال دهنده و شیر 

  . دو روش مستقیم و غیر مستقیم نشان داده شده است 

  

  LEDکنترل غیر مستقیم یک   LEDکنترل مستقیم یک 
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  الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک

  

برقی دو سر بوبین براي تحریک یک جک دو طرفه را با نرم افزار  هیدرولیک مدار کنترل مستقیم و غیر مستقیم یک شیر: مثال  

  . بر روي تابلو ببندیدترسیم می کنیم و مدار و فرمان و قدرت آن را 

  

  مدار قدرت  مدار فرمان با کنترل مستقیم  مدار فرمان با کنترل غیر مستقیم 

  
  

  

  

. با ارسال یک سیگنال لحظه اي تیغه هاي رله به هم متصل می شوند و با قطع سیگنال این اتصال نیز قطع خواهد شد 

براي این کار مدار را به .براي حفظ وضعیت اتصال بایستی مدار را بگونه اي طراحی کرد که حالت خود را حفظ کند 

  .  می شودطراحی این مدار به دو شکل زیر در نظر گرفته . می کنند  طراحیشکل خود نگهدار 

  

  

  مدار خود نگهدار تقدم با استاپ  مدار خود نگهدار تقدم با استارت

  
  

  



  14 

  

  .بررسی کنید که دو مدار جدول بالا چه تفاوتی با هم دارند : فعالیت 

سیگنال دهنده بطور مستقیم و یا غیر مستقیم فرمان می  اجزائشیر هاي برقی در مدار الکتروهیدرولیک از 

که در زیر به شرح  آنها پرداخته می ..... این عناصر و اجزا عبارتند از شستی ها و میکروسوییچ ها و .گیرند 

  . شود 

  

  :عناصر سیگنال دهنده در سیستم هاي الکتروهیدرولیک  

  . دسته تقسیم می شوند  سیگنال دهنده ها در سیستم الکتروهیدرولیک به چند

 :سیگنال دهنده هاي با تماس مکانیکی  - 1

بصورت شامل انواع شستی بوده که با فشار دست تیغه هاي  اجزااین :  سیگنال دهنده هاي دستی -الف  

 . داخل  آن متصل شده  و جریان برق عبور را می دهد و با قطع فشار جریان قطع می شود 

  

  

تحقیق کنید که هرکدام مربوط به چه نوع . اختصاري دو نوع شستی در جدول زیر آورده شده است علامت : فعالیت 

 .شستی است 

    
  :نوع شستی 

  :شماره خط ورودي 

  :شماره خط خروجی 

  :نوع شستی 

  :شماره خط ورودي 

 :شماره خط خروجی 

  

 

  الکتریکی در چیست ؟ تفاوت سیستم نرمال باز و بسته در هیدرولیک با سیستمهاي: فعالیت 
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مداري طراحی کنید که از دو نقطه همزمان بتوان با فشردن دو شستی استارت یک سیلندر دو طرفه را تحریک : مثال 

مدار را بر .با تحریک هر یک از شستی ها مدار فعال نشود . کرد و پس از برداشت فشار دست جک به عقب باز گردد 

   .روي تابلو ببندید

  

  مدار فرمان  مدار قدرت

    
  

سر بوبین توسط یک  یکبا استفاده از نرم افزار مداري ترسیم کنید که سیلندر دو طرفه اي با تحریک شیر : فعالیت 

سرعت حرکت جک هنگام برگشت قابل . به عقب باز گردد  پاستاشستی استارت  به جلو حرکت و با فشار شستی 

  )مدار را بصورت خودنگهدار طراحی کنید (.تابلوي آموزشی ببندید مدار را بر روي . کنترل و تنظیم  باشد 

  

این نوع سیگنال دهنده ها با بطور دستی کار می کنند بدین ترتیب که     :سیگنال دهنده هاي دستی خارکی  - ب

 . با فشار دست عما وصل انجام شده و براي برگشت از آن وضعیت بایستی دوباره شستی فشرده شود 
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به جلو حرکت کرده و سپس با فرمان   S1مداري طراحی کنید که یک سیلندر دو طرفه با فرمان شستی : مثال 

پیستون به )قطع اضطراري (  EMدر هر شرایطی از موقعیت پیستون با زدن کلید . به عقب بازگردد   S2شستی 

  . تابلوي آموزشی ببندید  مدار فرمان و قدرت آن را ترسیم کنید و در پایان بر روي. عقب بازگردد

  مدار فرمان  مدار قدرت

  
  

  

 :سیگنال دهنده هاي مکانیکی  -2

این نوع از سیگنال دهنده ها یک عامل مکانیکی موجب اتصال تیغه هاي آن می شود و جریان الکتریکی را از خود عبور و یا قطع 

  :این عناصر عبارتند از . می کند 

  )  Limit  switch: ( میکرو سوییچ ها  - الف

  . میکروسوییچ یک کلید است که معمولا توسط یک عامل مکانیکی تیغه هاي آن  وصل و یا قطع  می شود  

  

  علامت اختصاري  نحوه عملکرد میکروسوییچ  میکروسوییچ دکمه اي

  

  

  

  .میکروسوییچ ها داراي شکل هاي مختلفی هستند اهرمی ، میله اي ، غلطکی و دکمه اي                

در اثر برخورد یک عامل مکانیکی مثلا جک هیدرولیک به اهرم و یا غلطک و یا شستی میکروسوییچ ها فرمان اتصال و یا قطع 

  . صادر می شود 



  

   

    17 

  الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک

  . در باره آنها تحقیق کنید    NOو   NCو   Comبر روي میکروسوییچ ها سه محل اتصال وجود دارد : فعالیت 

  

به جلو حرکت کرده سپس با  طرفه اي دو سیلندرمدار هیدرولیکی ترسیم کنید که با فشار دادن یک شستی استارت : فعالیت 

در این مدار از شیر دو سر بوبین استفاده . مدار را بر روي تابلو ببندید سپس این. برخورد به یک میکرو سوییچ به عقب باز گردد

  .کنید

  

حرکت رفت و برگشت اتوماتیک انجام   S1مداري طراحی کنید که سیلندر دو طرفه اي با تحریک کلید خارکی :مثال 

  . سیلندر ه داخل آمده و متوقف شود  S1داده و با قطع کلید 

  مدار فرمان  مدار قدرت

    

  

  

  )   Perssure  switch :  ( سوییچ فشار   -ب

عملکرد این سوییچ ها مانند یک کلید با تحریک دستی بوده با این تفاوت عامل تحریک کننده نیروي 

می باشد و زمانی که فشار به حد مورد تنظیم رسید سوییچ عمل می کند ) فشار  سیال هیدرولیک (مکانیکی 

  و اتصال بر قرار می شود 

.  
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  تصویر  علامت اختصاري در مدار قدرت  علامت اختصاري در مدار فرمان

  

  

  
  

  .  AC یا  Dc سوییچ هاي فشار را  با هر ولتاژ ي می توان  استفاده کرده 

  

. بطور اتوماتیک حرکت رفت و برگشت انجام دهد  S1مداري طراحی کنید که سیلندر دو طرفه اي با تحریک کلید خارکی : مثال 

  . توسط فرمان سوییچ فشار صورت گیرد   Bar 50س از رسیدن به فشار پحرکت رو به عقب سیلندر 

  مدار فرمان  مدار قدرت

  

  

  

  :براي شکل زیر مداري ترسیم کنید و بر روي تابلو ببندید که  : فعالیت 

  اپراتور با فشار یک شستی استارت گیره را بسته   - الف

  گیره باز شود  Bar 50گیره بسته شده پس از رسیدن به فشار  -ب

  و به عقب بازگردد  

  سرعت رفت  گیره قابل کنترل باشد - ج
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الکتریکی را به کمیتهاي ..... سنسور المان حس کننده اي است که کمیت هاي فیزیکی مانند فشار ، حرارت ، رطوبت ، دما و 

ارسال هستند که با نزدیک شدن به عاملی که موجب تحریک شان می شود  

  بالا بودن دقت در تعیین موقعیت  قطعه 

  سرعت سوئیچنگ بالا 

  امکان استفاده در محیط هاي مرطوب و حرارت بالا 

  حرکت برگشت سیلندر با فرمان سنسور

لذا جریان کمی دارد و قابل استفاده مستقیم براي شیر هیدرولیک برقی نیست 

  .  سپس توسط رله شیر را تحریک می کنند 

  : ارند که در الکتروهیدرولیک چهار نوع آن کاربرد بیشتري دارند 

  )سنسور سیلندر (رید سوییچ 

 proximity sensor 

capacitive  

Reed switch  مغناطیسی  

   

  

   

  

 :)  سنسور(  سیگنال دهند ه هاي غیر تماسی

سنسور المان حس کننده اي است که کمیت هاي فیزیکی مانند فشار ، حرارت ، رطوبت ، دما و 

  .تبدیل می کند ) دیجیتال ( یا غیر پیوسته ) آنالوگ 

هستند که با نزدیک شدن به عاملی که موجب تحریک شان می شود   سیگنال دهنده  اجزايسنسورها از 

  . سیگنال می کنند 

  :مزایاي استفاده از این نوع سیگنال دهند ها عبارتند 

بالا بودن دقت در تعیین موقعیت  قطعه  -ب                                 استهلاك مکانیکی وجود ندارد 

سرعت سوئیچنگ بالا  - د                             قطعه از فواصل نسبتا دور 

امکان استفاده در محیط هاي مرطوب و حرارت بالا  - و                                                              عمر مفید بالا   

  سنسور حساس به فلز  تصویر سنسور صنعتی

جریان کمی دارد و قابل استفاده مستقیم براي شیر هیدرولیک برقی نیست مقداربدلیل اینکه سیگنال ارسالی از سنسور 

سپس توسط رله شیر را تحریک می کنند فرستاده می شود سیگنال ارسالی ابتدا به رله 

ارند که در الکتروهیدرولیک چهار نوع آن کاربرد بیشتري دارند سنسورهاي انواع مختلفی د

رید سوییچ   - دسنسور القایی   -ج  سنسور خازنی  - ب  سنسور نوري

 Proximity sensorنوري 

optical 

 proximity sensor القایی

inductive  

 proximity sensorخازن

capacitive

    

  

سیگنال دهند ه هاي غیر تماسی- 3

سنسور المان حس کننده اي است که کمیت هاي فیزیکی مانند فشار ، حرارت ، رطوبت ، دما و 

آنالوگ (پیوسته 

سنسورها از به عبارتی 

سیگنال می کنند 

مزایاي استفاده از این نوع سیگنال دهند ها عبارتند 

استهلاك مکانیکی وجود ندارد  -الف

قطعه از فواصل نسبتا دور  تشخیص -ج

عمر مفید بالا    - ه

  

تصویر سنسور صنعتی

بدلیل اینکه سیگنال ارسالی از سنسور 

سیگنال ارسالی ابتدا به رله 

سنسورهاي انواع مختلفی د

سنسور نوري-الف 

نوري 

optical
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این سنسور ها بر اساس ارسال امواج مادون قرمز مدوله شده و دریافت انعکاس این  :سنسور نوري  -الف

 .امواج از رفلکتور عمل می کند 

  

  

  
 

   .می باشد..... کاربرد سنسورهاي نوري در آشکار سازي وجود اشیاء و تشخیص پارگی و شمارش قطعات خط تولید و 

و همچنین از نظر نوع سیگنال ارسالی در دو نوع  )  NCو   NO( این سنسورها به طور کلی در دونوع نرمال باز وبسته می باشند

PNP    وNPN  وجود دارند  .  

  .کنید تحقیق و ترجمه 

    

  

همچنین می توانند دو سیم تا چهار سیم باشند . سنسورهاي  نوري ممکن است  یکطرفه و یا دو طرفه باشند 

  . را می تواند ارایه دهد   NPNو   PNPکه نوع چهار سیم حالتهاي مختلف نرمال باز و بسته و 

  

  کار این پیچ چیست ؟ تحقیق کنید بر روي سنسورهاي نوري پیچ تنظیم وجود دارد: فعالیت 
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  الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک

مداري طراحی کنید که با استارت یک کلید خارکی حرکت رفت و برگشت سیلندر دو طرفه اي به طور :مثال 

  . در ابتدا و انتهاي کورس پیستون دو سنسور القایی قرار دهید . اتوماتیک انجام شود 

  

  مدار فرمان  مدار قدرت

  
  

  

  :روي تابلو ببندید با شرایط زیر  مداري ترسیم کنید و بر : فعالیت 

  حرکت سیلندر دو طرفه با فرمان شستی استارت و تحریک شیر برقی دو سر بوبین انجام شود   -الف

  .پس از رسیدن به انتهاي کورس از یک سنسور نوري فرمان برگشت بگیرد  سیلندر -ب

  .رسید جک به عقب باز گردد  Bar 60در صورتیکه سنسور عمل نکرد هر موقع فشار پشت جک به  -ج

  . سرعت رفت و برگشت جک قابل کنترل باشد  - د

  )مدار فرمان را بصورت غیر مستقیم ترسیم کنید (

سنسورهاي القایی سنسورهاي بدون تماس هستند که تنها در مقابل فلزات عکس العمل نشان می دهند و  :نسور القایی س - ب

ارسال )   PLC( می توانند فرمان مستقیم به رله ها ، شیرهاي برقی ، سیستمهاي اندازه گیري و مدارات کنترل الکترونیکی 

  .نمایند 

  

  



  براي فلزات مختلف در سنسورهاي القایی یکسان است یا متفاوت ؟

نیز وجود   ACبوده ولی نوع  DCجریان تغذیه سنسورها معمولا 

ند آیا فاصله بین سنسورها مقدار خاصی تحقیق کنید که هنگامی که دو یا چند سنسور نیاز است در کنار هم نصب بشو

سنسورهاي خازنی ، سنسورهاي بدون تماس و بدون کنتاکت الکتریکی هستند که در مقابل فلزات و اغلب غیر فلزات عمل می 

  . از این سنسورها در سطوح مخازن و شمارش قطعات و آشکار سازي تقریبا تمام قطعات استفاده می شود 

  

این سنسور ها را تنها بر روي سیلندر هایی می توان نصب 

به محض عبور آهنربا از کنار سنسور اتصالی در داخل سنسور 

  .انید نحوه نصب یک سنسور مغناطیسی بر روي سیلندر یک جک را مشاهده می کنید 
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براي فلزات مختلف در سنسورهاي القایی یکسان است یا متفاوت ؟تحقیق کنید که فاصله سوئیچینگ 

جریان تغذیه سنسورها معمولا . سنسورهاي القایی نیز داراي نوع نرمال باز و بسته می باشند 

تحقیق کنید که هنگامی که دو یا چند سنسور نیاز است در کنار هم نصب بشو

 : سنسور خازنی 

سنسورهاي خازنی ، سنسورهاي بدون تماس و بدون کنتاکت الکتریکی هستند که در مقابل فلزات و اغلب غیر فلزات عمل می 

از این سنسورها در سطوح مخازن و شمارش قطعات و آشکار سازي تقریبا تمام قطعات استفاده می شود 

  

 ) : Reed switch(سنسور سیلندر 

این سنسور ها را تنها بر روي سیلندر هایی می توان نصب . سنسور ها از خاصیت مغناطیسی استفاده میکنند 

به محض عبور آهنربا از کنار سنسور اتصالی در داخل سنسور . کرد که بر روي پیستون آن آهنربایی نصب شده باشد 

 .صورت می گیرد و موجب ارسال سیگنال می شود 

انید نحوه نصب یک سنسور مغناطیسی بر روي سیلندر یک جک را مشاهده می کنید در عکس زیر می تو

  

  

تحقیق کنید که فاصله سوئیچینگ : فعالیت 

سنسورهاي القایی نیز داراي نوع نرمال باز و بسته می باشند 

  .دارد 

  

تحقیق کنید که هنگامی که دو یا چند سنسور نیاز است در کنار هم نصب بشو: فعالیت 

  ؟.است 

  

سنسور خازنی - ج 

سنسورهاي خازنی ، سنسورهاي بدون تماس و بدون کنتاکت الکتریکی هستند که در مقابل فلزات و اغلب غیر فلزات عمل می 

از این سنسورها در سطوح مخازن و شمارش قطعات و آشکار سازي تقریبا تمام قطعات استفاده می شود . نمایند 

  

سنسور سیلندر  - د 

سنسور ها از خاصیت مغناطیسی استفاده میکنند این نوع 

کرد که بر روي پیستون آن آهنربایی نصب شده باشد 

صورت می گیرد و موجب ارسال سیگنال می شود 

در عکس زیر می تو
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  الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک

  :  Timerتایمر  

  تایمر ها از نظر . هاي آن وصل و یا قطع می شود  هتایمر نوعی رله است که پس از زمان قابل تنظیم تیغ

  .به دو نوع آنالوگ و دیجیتال تقسیم می شوند  رساختا

  تایمر دیجیتال  تایمر آنالوگ 

  
  

  

  

را بوجود می آورند بطوریکه زمان در تایمرها نحوه ي اتصال پایه ها و یا انتخاب مد کارکرد اشکال مختلفی از تاخیر 

  .  را ایجاد کند) قطع و وصل (تاخیر در قطع و یا تایمر فلاشر  –تایمر می توان وظیفه تاخیر در وصل 

  . در مدار فرمان الکتروهیدرولیک علامت اختصاري دو کارکرد تاخیر در قطع و تاخیر در وصل به شکل زیر می باشد 

  تایمر تاخیر در قطع  تایمر تاخیر در وصل

  
  

  

پایه آنالوگ به شکل زیر  8سیم بندي تایمر .  تایی وجود دارد  11تایی و  8تایمرهاي آنالوگ داراي تعداد پایه 

  .باشد می 



  24 

همانطور که در شکل مشاهده می شود یک تایمر 

پایه . براي تغذیه دارد  7و 2آنالوگ هشت پایه دو پایه 

با گذشت زمان . می باشد  5و 6مشترك بین پایه  8

. تغییر وضعیت می دهد  6به  5از  8تنظیمی اتصال پایه 

  . نیز بهمین ترتیب هستند 4و3با   1پایه هاي 

  
  

  .پایه تحقیق نموده و نحوي سیم بندي آن را بررسی کنید  11ورد تایمر آنالوگ در م: فعالیت 

  

  :مداري طراحی کنید که :مثال 

  .    سیلندر دو طرفه اي به جلو حرکت کند S1با زدن کلید شستی - الف

ثانیه سیلندر به صورت اتوماتیک به عقب  10پس از بار رسید  50سیستم به  فشار وقتی  در پایان کورس- ب  

  . باز گردد

  مدار فرمان  مدار قدرت

  

  
  

به جلو  سیلندرمدار هیدرولیکی ترسیم و بر روي تابلو ببندید که با فرمان شستی استارت به یک شیر دو سر بوبین : فعالیت 

  .ثانیه توقف کرده و بطور اتوماتیک باز گردد 5حرکت کرده و پس از رسیدن به انتهاي کورس 
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  الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک

  :  Cuontre)  شمارنده(کانتر - 

براي شمارش قطعات و یا شمارش تعداد ضربه . کانتر یا شمارنده یکی از تجهیزاتی است که در الکتروهیدرولیک بکار می رود 

  . ال ارسالی به یک رله یا شیر هیدرولیک برقی می توان از کانتر استفاده کرد جک ها و یا تعداد سیگن

دستگاه عددي را به عنوان نقطه ) 1مد (در حالت اول : داراي دو وضعیت مختلف کاري می باشند حداقلشمارنده هاي دیجیتال 

رله دستگاه وصل خروجی به این عدد  شمارنده رسیدنشمارش نهایی دریافت می کند و پس از شروع عملیات شمارش به محض 

  . می گردد، در حالت دوم دستگاه فقط به عنوان شمارنده عمل می نماید، در این حالت دستگاه خروجی ندارد

  

  شمارنده  )کانتر (علامت اختصاري شمارنده 

  

  

  

  :بر روي کانترها پورتهاي زیر وجود دارد در مورد هر کدام تحقیق کنید : تحقیق 

 - Pluse       : 

 -  Reset  : 

  -  15 : 

 -  16  : 

 18 -  :  
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بار  5بار حرکت رفت و برگشتی انجام داده و بعد از  5مداري طراحی کنید که با استارت یک شستی سیلندر دو طرفه اي : مثال 

  . همچنین بعد از ریست کردن شستی ریست دوباره شروع به حرکت کند . به عقب بازگردد و بایستد 

  مدار فرمان  مدار قدرت

    

  

  

  : چکش هیدرولیکی در نظر بگیرید مدار فرمان و قدرت آن  را بگونه اي ترسیم کنید که : فعالیت 

  با فشاردکمه استارت و کنترل غیر مستقیم باشد) رو به جلو( سیلندرحرکت مثبت  -الف

  .تعداد ضربات چکش قابل تنظیم بوده و قابلیت ریست تعداد ضربات وجود داشته باشد  -ب

  و انتهاي کورس سیلندر از سنسور القایی استفاده شود در ابتدا  -ج

  .سرعت و فشار جک قابل کنترل باشد  - د
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  الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک

  :   Electro Penumaticالکتروپنوتیک 

همانند . در سیستم هاي الکتروپنوماتیک از تجهیزات الکتریکی در کنترل وسایل پنوماتیکی بهره می برند 

الکتریکی مورد استفاده شامل شستیها ، سوییچ هاي حدي ،رله ،  سیستم هاي الکتروهیدرولیک تجهیزات

  . سنسورها ، تایمر و کانتر می باشد که در الکتروپنوماتیک نیز قابل استفاده است 

در .تنها تفاوت در اجزاي این دو مبحث شیر هاي پنوماتیک برقی می باشد که در ادامه به شرح آن می پردازیم 

استفاده فراوانی می شود که در این ) رله هاي هوشمند(تجهیزات قابل برنامه ریزي  مبحث الکتروپنوماتیک از

  .فصل سعی بر آن است که در حل مسایل از رله هوشمند نیز استفاده گردد 

  

  :شیر هاي پنوماتیک برقی 

. شیرهاي پنوماتیکی که عامل تحریک آن جریان الکتریکی می باشد شیرهاي پنوماتیک برقی نامیده می شود 

شیر اعمال شده و موجب به حرکت درآوردن اسپول داخل شیر می شود ) بوبین (جریان الکتریکی به سیم پیچ 

  . و مسیر عبور جریان هوا را تغییر و یا تنظیم می کند 

 
 

  شیر پنوماتیک برقی دو سر بوبین  رقی یک سر بوبینشیر پنوماتیک ب

    

  

بوبین این شیرها نیز . مطابق شکل فوق شیرهاي پنوماتیکی داراي دو نوع یک سر بوبین و دو سر بوبین هستند 

  .با جریان متناوب و یا مستقیم کار می کند 

بدهی است که سیلندر . از آن می باشد  )هوا( سیال عبوریکی از مشخصه هاي مهم در انتخاب شیرها میزان 

. هاي بزرگ براي حرکت خود نیاز به مقدار هواي بیشتر و سیلندرهاي کوچک به مقدار هواي کمتري نیاز دارند 

بر این اساس شیرهاي مورد استفاده با توجه به دبی هوا براي سیلندر بایستی اندازه ورودي و خروجی مشخصی 

. سایز دهانه مقدار هواي مشخصی را از خود عبور می دهد . زه نامی گفته می شود داشته باشند که به آن اندا

اینچ به بازار عرضه    .....و  1"و  8/3"و  2/1"و  4/1"( دهانه ورودي و خروجی شیرهاي پنوماتیک با سایز هاي 

لیتر بر دقیقه را  500 میلیمتر مقدار هوادهی 4اینچ با قطر شلنگ  4/1"به عنوان مثال سایز دهانه  .می شوند 

عدم انتخاب صحیح سایز شیر موجب افت فشار در شیر شده و در نهایت بر روي سرعت حرکت . خواهد داشت 

  .سیلندر تاثیر گذار خواهد بود 
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بررسی کنید که میزان هوادهی شیرهاي پنوماتیک براي هر سایز چه میزان می باشد و براي سیلندرها : تحقیق 

  . وع شیر با سایز مشخصی استفاده می شود با قطر مشخص چه ن

  

  

  تصویر   نوع شیر   علامت اختصاري 

  

شیر یک سر بوبین پیلوتی 

  همراه با کنترل دستی

  

  

  شیر دو سر بوبین بدون پیلوت

  

  

شیر دو سر بوبین پیلوتی همراه با 

  کنترل دستی 

  

  

  

تحقیق کنید که پیلوت دار بودن شیر به چه معنی در مورد شیرهاي پنوماتیک برقی که پیلوت دارند : تحقیق 

  .است و این شیرها چه تفاوتی با شیر هاي دیگر دارد 

  

در هیدرولیک و پنوماتیک گاهی نیاز است که ترکیب دو یا چند شیر حرکتی را ایجاد کند و یا ترتیب خاصی 

یک حالت منطقی حی می کنند که براي این منظور مدار را به گونه اي طرا. از حرکت سیلندر ها ایجاد شود 

اي یک سیستم پنوماتیک از توابع منطقی اولیه پیروي زترکیب منطقی اج. بین اجزاي کنترلی ایجاد می شود 

   . می کند 

  .در بخش بعد به توابع منطقی و خصوصا نحوي ایجاد آنها با تجهیزات الکتریکی می پردازیم 
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  الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک

 :مدار توابع منطقی  -

این مدار .  با سیم بندي خاص و یا قطعه اي واسطه بوجود می آیند مدار توابع منطقی ، مدارهاي هستند که 

ها با توجه به ورودي هاي مختلف خروجی متفاوتی دارند و از آنها در معادل سازي و به عبارتی ساده سازي 

  . مدارهاي فرمان و قدرت می توان بهره برد 

در این جدول براي ورودي هاي . جدولی وجود دارد که جدول صحت نامیده می شود معمولا در کنار مدارها 

مختلف مقدار خروجی مدار مشخص می شود و کاربر با درك اینکه در چه حالتی از ورودي می تواند خروجی 

  . داشته باشد از این جدول بهره می برد 

  .ستقیم می تواند بسته شوند این مدار ها به شرح زیر بوده و در دو حالت مستقیم و غیر م

  

  :   Yesمدار تابع منطقی   -الف

به عبارتی هر گاه سیگنالی از عنصر سیگنال . در این نوع مدار مقدار خروجی برابر همان مقدار ورودي است 

  . دهنده ارسال شود مدار فعال می شود 

  جدول صحت   پنوماتیکمدار  مدار فرمان مستقیم   مدار فرمان غیر مستقیم 

      

 

  

) حرکت سیلندر رو به جلو(پرسی را در نظر گرفته که با تحریک یک شستی استارت عمل ضربه : فعالیت 

  .مدار آن را ترسیم و بر روي تابلو ببندید . انجام شود و با قطع فشار شستی سیلندر به عقب باز گردد

  

  :   NOتابع منطقی مدار  - ب

به  سیلندردر این مدار با ارسال سیگنال از عنصر سیگنال دهنده مدار قطع می شود به عبارتی در این مدار  

  .جلو رانده شده است و با ارسال سیگنال جک به عقب باز می گردد و فشار روغن پشت قطع می شود 

  

  

2

1 3

Y1
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  جدول صحت  پنوماتیکمدار   مدار فرمان مستقیم   مدار فرمان غیر مستقیم 

    
  

  

  

گیره در حالت عادي و بدون . در گیره اي براي گرفتن قطعه از جک دو طرفه اي استفاده شده است : فعالیت 

مدار فرمان و مدار قدرت این گیره را طوري ترسیم کنید که با فشار . فرمان بسته و قطعه را نگه می دارد 

  .بسته شود شستی استارت گیره باز شده و با رها کردن شستی گیره مجدد 

  

   :  AND تابع منطقی  مدار –ج 

در این مدار با ارسال همزمان دو سیگنال می توان مدار را فعال کرد به عبارتی براي کنترل از دو نقطه 

  . استفاده کرد   ANDهمزمان یک جک می توان از مدار منطقی 

  جدول صحت  مدار پنوماتیک  مدارفرمان مستقیم   مدار فرمان غیر مستقیم 

  
  

  

  

  

رده و به انتهاي کورس به جلو حرکت ک  A سیلندرمداري طراحی کنید که با استارت یک شستی : فعالیت 

به انتها   B سیلندرشرط حرکت . به جلو رانده شود   B سیلندربرسد با تحریک شستی استارت دیگر 

  Aدر انتهاي مسیر سیلندر ( . دوم نتواند حرکت کند  سیلندرمی باشد در غیر اینصورت   A سیلندررسیدن 

  ) شود  Andکه با شستی دوم  یک میکروسوییچ استفاده کنید

4 2

5
1

3

Y1
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  الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک

   :  ORمدار تابع منطقی   - د

براي تحریک یک جک از دو نقطه . در این مدار با ارسال سیگنال از دو نقطه مجزا می تواند مدار را فعال کرد 

  . بطور مجزا می توان از این نوع مدار استفاده کرد 

  

  جدول صحت  پنوماتیکمدار   مدار فرمان مستقیم   مدار فرمان غیر مستقیم 

  

  

مدار فرمان و . بالا قابل کنترل باشد  یابراي کنترل یک بالا بر نیاز است این بالا بر از دونقطه پایین : فعالیت 

  .همچنین سرعت رفت و برگشت قابل کنترل باشد . قدرت آن را ترسیم کنید 

 

  

  

  : Nandمدار تابع منطقی   -ه

تنها وقتی مدار خروجی داشت که هر دو   Andمی باشد بدین معنی که در مدار   Andاین مدار نفی مدار  

وقتی دو سیگنال همزمان صادر شود مدار خروجی  Nandسیگنال با هم و همزمان صادر شوند ولی در مدار 

از این مدار در زمانی استفاده می شود که با ظاهر شدن دو متغیر مدار قطع شود مثلا وقتی . ندارد 

 سیلندربه فشار مورد نظر هم رسید مدار قطع و سیستم به انتهاي کورس خود رسیده و همچنین  هیدرولیک

  . به عقب باز گردد

  

  

  

  

  

2

1 3

2

1 3

1 1

2
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  جدول صحت  پنوماتیکمدار   مدار فرمان مستقیم  مدار فرمان غیر مستقیم

     

  

  

  

مدار هاي جدول فوق را بر روي تابلو بسته و مدار پنوماتیک آن را با استفاده از شیر پنوماتیک برقی : فعالیت 

  . ایجاد کنید 

  

  :  Norمدار تابع منطقی   -و

مدار در حالت عادي و بدون دریافت سیگنال فعال بوده و با ارسال سیگنال از یک نقطه یا دو   Norدر مدار 

  .  نقطه همزمان مدار قطع خواهد شد

  جدول صحت  پنوماتیکمدار   مدار فرمان مستقیم  مدار فرمان غیر مستقیم

      

  

  

روي تابلو بسته و با هم مقایسه کنید  مدار جدول فوق را به دو شکل الکتروپنوماتیک و پنوماتیک بر: فعالیت 

.  
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  الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک

  :  Xorمدار تابع منطقی   - ز

در نوع تابع منطقی تنها با یک سیگنال ورودي مدار فعال می شود و ارسال دو سیگنال همزمان مدار غیر  

 به عنوان مثال در مواقعی که دو اپراتور از یک جک استفاده می کنند و مدار فقط از یک. فعال خواهد بود 

  . سیگنال ،  فرمان می گیرد

  جدول صحت  نوماتیکپمدار    مدار فرمان مستقیم  مدار فرمان غیر مستقیم 

  
  

  

  

مداري یک کانوایر مانند شکل زیر را طوري طراحی کنید که دو اپراتور بتوانند بطور مجزا فرمان دهند و وقتی : فعالیت 

  . که هر دو همزمان  فرمان دهند عمل نکند 

  
  

  :استفاده از رله هوشمند در طراحی مدارهاي الکتروپنوماتیک 

) رله الکترومکانیکی ( آنچه که تا اکنون درباره کنترل تجهیزات پنوماتیکی و هیدرولیکی خوانده اید بیشتر کنترل رله اي 

تجهیزات قابل برنامه (یک دیگر از تجهیزاتی که در کنترل اینگونه تجهیزات قابل استفاده بوده رله هوشمند . بوده است 

استفاده از رله هوشمند علاوه بر اینکه از نظر هزینه بصرفه می باشد از نظر سیم بندي و سر هم کردن . می باشد ) ریزي 

  . تجهیزات نیز ساده تر و به زمان کمتري نیاز دارد 
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  سیم بندي خطوط تغذیه و خروجی رله هوشمند  رله هوشمند

  
  

  

رله هوشمند با استفاده از توابع منطقی که برنامه نویسی می شوند کار خوانده اید  سال گذشتههمانطور که در 

توابع اي . الکتروپنوماتیک به راحتی و با کمترین هزینه قابل استفاده هستند  دارهاياین توابع در م. می کنند 

 , Yes , No , And , Or , Nand , Nor: که عمدتا در الکتروپنوماتیک از آن بهره می بریم عبارتند از 

Xor   و تایمرها و کانتر ها می باشند .  

  .عملکرد هر یک از توابع زیر را که در رله هوشمند آموختید شرح دهید : فعالیت 

Input 

  

Latching Relay  

  
Output  

  

Off delay  

  
And 

 

On delay 

 
OR 

 

On/off delay 

 
Nand  

  

Up and down 
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  الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک

  . در ادامه شرح و استفاده از توابع منطقی با استفاده از رله هوشمند در مسایل الکتروپنوماتیک را پی می گیریم 

  Andهمانطور که از قبل آموختید تابع منطقی : در حل مسایل الکتروپنوماتیک   Andاستفاده از تابع  - الف

طراحی شده باشد   Andمداري که بر اساس . براي ارسال سیگنال از دو یا چند نقطه همزمان استفاده می شود 

  . وقتی خروجی دارد که تمام ورودي ها همزمان ارسال سیگنال کنند 

رله مداري با استفاده از )   ANDتابع منطقی ( براي تحریک یک سیلندردو طرفه از دو نقطه همزمان : مثال 

براي مقایسه مدار قدرت را به دو صورت پنوماتیک و الکتروپنوماتیک و مدار فرمان را (هوشمند طراحی کنید 

  ) .بصورت استفاده از رله الکترومکانیکی و رله هوشمند طراحی کنید 

  مدار قدرت الکتروپنوماتیک  مدار فرمان با استفاده از رله هوشمند

  

  
  مدار قدرت پنوماتیک  مکانیکیمدار فرمان با رله الکترو

    
  

تصویر پنل ورودي و خروجی رله    Fluid Simدر نرم افزار شبیه ساز مدارهاي الکتروپنوماتیکی : نکته 

  .هوشمند و پنل برنامه ریزي را بشکل زیر ترسیم می کنند تا براي فراگیر قابل درك باشد 
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  منطقیپنل برنامه ریزي با توابع   پنل ورودي و خروجی ها 

  
  

  

  

  :با استفاده از رله هوشمند مداري طراحی کنید که :فعالیت 

  حرکت رفت سیلندر با تحریک شستی استارت  - الف

  .تحریک شستی دیگر صورت گیرد  همزمان حرکت برگشت سیلندر با برخورد به یک میکروسوییچ و -ب

رسیدن پیستون به انتهاي کورس خود می استفاده از دو عامل تحریک در برگشت پیستون براي اطمینان از ( 

  .صورت گیرد  دطراحی مدار با استفاده از رله هوشمن) باشد 

  

  :در مسایل الکتروپنوماتیک   ORاستفاده از تابع منطقی  -ب

  .براي کنترل یک سیلندر از دو یا چند نقطه می توان از این تابع منطقی بهره برد 

سرعت رفت و . نقطه بطور مجزا بتوان یک سیلندر دو طرفه را کنترل کردمداري طراحی کنید که از سه : مثال  

حرکت رفت سیلندر از دو نقطه با استفاده از شستی و از یک نقطه با فرمان . برگشت سیلندر قابل کنترل باشد 

  . شیر یک سر بوبین حرکت برگشت سیلندر را با فنر تامین می کند . سنسور القایی صورت گیرد 

  مدار فرمان با استفاده از رله هوشمند  تمدار قدر
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  الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک

  

مداري طراحی کنید که از سه نقطه بتوان حرکت رفت یک سیلندر را به گونه اي کنترل کرد که تنها از : فعالیت 

روش زیر پیشنهاد . دو نقطه بطور همزمان سیلندر فرمان بگیرد و تحریک سیلندر از یک نقطه امکان پذیر نباشد 

  .می توانید روش ساده تري نیز براي آن بیابید است آیا 

  

  

با یک کلید خارکی شروع شود با رسیدن   Aمداري طراحی کنید که حرکت رفت سیلندر دو طرفه :فعالیت 

به جلو حرکت کند و با رسیدن آن به   Bبه انتهاي کورس و برخورد با یک میکروسوییچ سیلندر   Aسیلندر 

  . انتهاي کورس هر دو سیلندر همزمان با هم به عقب باز گردند 

  . مدارفرمان با رله هوشمند این مدار را ترسیم کنید و سپس بر روي تابلوي آموزشی ببندید –مدار قدرت 

  

  :   Latching Relay) مدار خود نگهدار(استفاده از تابع منطقی  -ج

خروجی پایدار  Sبا تحریک پایه . می باشد )   RESET(   Rو )    S    )SETبع داراي دو ورودي این تا

  . ارسال شود   Rخواهد داشت و براي غیر فعال کردن آن کافی است یک سیگنال به ورودي 

  

کت مداري طراحی کنید که یکسیلندر دو طرفه با تحریک لحظه اي یک شیر یک سر بوبین به جلو حر: مثال 

  .کرده و پس از رسیدن به انتهاي کورس با فرمان یک سنسور القایی به عقب بازگردد
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به جلو حرکت کرده و با رسیدن به انتهاي   Aمداري طراحی کنید که با استارت یک شستی سیلندر  :فعالیت 

  -A+B+A-B. را صادر کند  Aو برگشت سیلندر   Bکورس خود سنسور نوري فرمان رفت سیلندر 

  
  

  

این تابع وقتی خروجی دارد که حداقل یکی از : در مسایل الکتروپنوماتیک  Nandمنطقی  استفاده از تابع -ج

  . در این تابع از دو نقطه همزمان نمی توان فرمان صادر کرد . ورودي ها صفر باشد 

مداري طراحی کنید که سیلندر دو طرفه اي از دو نقطه قابل کنترل باشد به شرط آنکه از هر دو نقطه : مثال 

  . مدار را با استفاده از رله هوشمند طراحی کنید .همزمان نتوانند سیلندر را تحریک کرد 

  



  

   

    39 

  الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک

  مدار قدرت  مدار فرمان با استفاده از رله هوشمند

    
  

  :در مسایل الکتروپنوماتیک  NORمنطقی  استفاده از تابع -د

به عبارتی تا وقتی . هنگامی خروجی دارد که ورودي هاي تابع هیچ سیگنالی ارسال نکنند   Norتابع منطقی 

  . که هیچ ورودي اي به مدار اعمال نشده باشد مدار خروجی مثبت دارد 

دو سیلندر در حالت عادي در انتهاي براي کشیدن یک قطعه توسط دو سیلندر نیاز است که پیستون : مثال 

مدار قدرت  و . با تحریک هر یک از سیلندرها توسط شستی قطعه از یک طرف کشیده شود . کورس خود باشند 

  . فرمان آن را طراحی کنید 
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مدار مثال فوق را با استفاده از رله هوشمند و همچنین با استفاده از کنترل رله اي بر روي تابلوي : فعالیت 

  . آموزشی ببندید و بررسی کنید 

  

  :در مسایل الکتروپنوماتیک  XORمنطقی  استفاده از تابع - ه

  . تحریک شود استفاده می شود  در مواردي که نیاز باشد از دو نقطه بطور مجزا یک سیلندر  Xorتابع منطقی 

براي کنترل یک سیلندر دو طرفه از سه نقطه بطور مجزا مداري طراحی کنید که با استفاده از یک شیر : مثال 

  . یک سر مگنت بتوان سیلندر مورد نظر را فقط بصورت مجزا از سه نقطه کنترل کرد 
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  الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک

  :مسایل الکتروپنوماتیک استفاده از تایمر تاخیر در قطع و وصل در  - و

مکث کردن . تایمر ها با انواع گوناگونی که دارند در سیستم هاي الکتروپنوماتیک استفاده فراوانی می شوند 

سیلندر در ابتدا و انتهاي کورس ، تاخیر در اجراي فرمان و یا تاخیر در قطع فرمان از جمله مواردي هستند که 

  . شوند در یک سیستم پنوماتیکی استفاده می 

  :به شکل زیر حرکت دارند   A,Bمداري طراحی کنید که دو سیلندر : مثال 

  .به جلو حرکت کند   Aبا فشار شستی استارت سیلندر  - الف

  را صادر کند   Bدر انتهاي کورس با برخورد به میکروسوییچ فرمان حرکت به جلو سیلندر -ب

و این سیکل بطور . ثانیه مکث فرمان بازگشت هر دو سیلندر را صادر کند  5در انتهاي کورس با  Bسیلندر   -ج

  .اتوماتیک تکرار شود 
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  .مدار فوق را بروي تابلوي آموزشی خود ببندید و مورد بررسی قرار دهید 

  

  Cوظیفه نگهداري قطعه کار و سیلندر   A,Bدو سیلندر . را در نظر بگیرید   A,B,Cسه سیلندر : فعالیت 

  :مدار را طوري طراحی کنید .هدایت مته به داخل قطعه کار را انجام میدهد 

  هر دو همزمان به جلو حرکت کنند  A,Bبا استارت مدار سیلندر هاي  - الف

  به سرعت قابل کنترل به جلو حرکت کند   Cسپس سیلندر  -ب

  . ثانیه دو سیلندر دیگر به عقب بازگردند  5و بعد از   Cدر در پایان سوراخکاري ابتدا سیلن -ج

  .مدار فرمان این مسله را با رله هوشمند طراحی کنید 

  

  

مدار یک چکش پنوماتیکی با شیر دو سر بوبین را طوري طراحی کنید که تنظیم زمان تایمر آن تنظیم : فعالیت 

  . بار متوقف شود  20تعداد ضربات چکش بعد از .تعداد ضربه چکش باشد 

  

  :استفاده از کانتر یا شمارنده در مسایل الکتروپنوماتیک  - و

فرضا براي . د سیگنال ارسالی در سیستم هاي الکتروپنوماتیک استفاده می شود کانتر یا شمارنده جهت شمارش و یا تعدا

  .شمارش تعداد ضربه سیلندر و یا تعداد قطعه عبوري از جلوي یک سنسور می تواند مورد استفاده قرار گیرد 
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  الکتروهیدرولیک و الکتروپنوماتیک

و برگشت انجام بار حرکت رفت  10مداري طراحی کنید که با استارت یک شستی سیلندر دو طرفه اي به تعداد : مثال 

  .مدار را با رله هوشمند طراحی کنید . دهد و بایستد 

  مدار قدرت  مدار فرمان 

  

  
  

در یک خط تولیدي یک سنسور نوري با تشخیص محصول فرمان حرکت به یک سیلندر دو طرفه را :  فعالیت 

مدار قدرت ، مدار فرمان با . بار حرکت سیلندر مدار فرمان دوباره ریست شود  12لازم است هر . صادر می کند 

  . استفاده از کنترل رله اي و رله هوشمند را طراحی کنید 
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