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)Control( کنترل
در معنی عامیانه کنترل به معنی استفاده از یک انرژی کوچک برای هدایت •

.وراهنمایی یک انرژی بزرگ می باشد ی ی

):DIN 19226(ولی بر اساس استاندارد •
یک یا چند متغیر بعنوان ورودی طبق قوانین مخصوص ,مراحلی که در یک سیستم• م ی ی ر ی وص,ر ین و بق ی ورو و ب یر چ ی ی

.بر یک یا چند متغیر بعنوان خروجی اثر بگذارند گفته می شود, به خود 
.در قسمت کنترل بر روی فشار و دبی و جهت حرکت کنترل خواهیم داشت• م و ر ر ی ر ر



دلایل استفاده از الکترو هیدرولیک

:استفاده از برق 

است• کمتر آن در شده استفاده عناصر و است تر .ارزان تر است و عناصر استفاده شده در آن کمتر استارزان
.قابلیت انعطاف پذیری سیستم قویتر است•
.ایمنی بالایی دارد•



خطرات نشتی روغن در سیستم ناشی از چیست ؟

وقتی در یک سیستم هیدرولیکی شکاف ایجاد شود، انرژی  •
ا ا ل ک ک ط ط ا گا فشاری در هنگام عبور از سطح مقطع کوچکتر به علت افزایش  ا

سرعت سیال افت پیدا کرده و به انرژی جنبشی تبدیل می شود  
و پس از برخورد با یک سطح مقطع بزرگتر مثلا بدن انسان

بمجدد به انرژی فشاری همراه با حرارت زیاد تبدیل شده و به و یل ب زی ر ر ب ر ری رژی ب ج
قدری قدرت انرژی فشاری زیاد است که باعث قطع شدن دست  

دد گ دن از ی گ د ت ق ه .و یا هر قسمت دیگری از بدن می گرددا



انواع کنترل

OPEN LOOP CONTROL( )OPEN LOOP CONTROL(کنترل حلقه باز•

بسته• حلقه CLOSED(کنترل LOOP CONTROL( )CLOSED LOOP CONTROL(کنترل حلقه بسته



)OPEN LOOP CONTROL(کنترل حلقه باز

در این نوع کنترل مقادیر خروجی تابع مشخصات ذاتی سیستم  
ا زش ا زش ا ا قا ن بوده و هیچگونه مقایسه ای بین ارزش بوده و ارزش بایستهگ

به این ترتیب اغتشاشات و نوسانات نا.انجام نمی شود
.  خواسته می توانند خروجی سیستم را تحت تاثیر قرار دهند



)CLOSED LOOP CONTROL(کنترل حلقه بسته 
دراین نوع کنترل دائما مقایسه ای بین ارزش بایسته و ارزش بوده انجام •

.می شود ی
بعبارت دیگر در هر لحظه از خروجی سیستم نمونه برداری شده و با •

ثیک مقدار مرجع مقایسه می شود و نتایج حاصل از این مقایسه باعث ب ی ین ز صل یج و و ی ی رجع ر ی
.تثبیت یا تنظیم خروجی می گردد



زنجیره کنترل

, این سیستمها دارای دو منبع انرژی می باشند و برای عملکرد آنها علاوه بر منبع انرژی هیدرولیکی• ع ع
.منبع انرژی برق نیز مورد نیاز می باشد
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SIGNAL PROCESSING)( سیگنال
سیگنالها پارامترهای اطلاعاتی هستند که در بین طبقات مختلف  •

.زنجیره کنترل اطلاعات را جابجا می کنند ی بج ج ر رل جیر ز
 

سیگنال انواع سیگنالانواع

پیوسته• یا آنالوگ ANALOGUE(سیگنال SIGNAL( )ANALOGUE SIGNAL(سیگنال آنالوگ یا پیوسته
)DISCRETE SIGNAL(سیگنال گسسته •
دیجیتال• DIGITAL(سیگنال SIGNAL( )DIGITAL SIGNAL(سیگنال دیجیتال
)BINARY SIGNAL(سیگنال باینری•



)ANALOGUE SIGNAL(سیگنال آنالوگ یا پیوسته 

در این نوع سیگنال اطلاعات بصورت پیوسته و نقطه به نقطه ارائه می •
ظ گ شوند و در هر لحظه که به سیگنال مراجعه شود مقادیر همان لحظهظ

.دریافت می شود



)DISCRETE SIGNAL(سیگنال گسسته 

در این نوع سیگنال اطلاعات در محدوده •
و ند ش ائه ا شخص انهای زمانهای مشخص ارائه می شوند وز

دستیابی به اطلاعات فقط در این محدوده 
مقادیر این .های زمانی امکان پذیر است یر پ ی ز ینی یر

سیگنال در محدوده زمانهای مختلف  
سیگنال ها به  .نسبتی با یکدیگر ندارند
.صورت پله ای می باشد



)DIGITAL SIGNAL(سیگنال دیجیتال

نوعی سیگنال دیسکریت است با این تفاوت که مقادیر آن با نسبت 
کند م تغ ندمشخص اب ب ه با ها گنال س های پله ات خصوص .خصوصیات پله های سیگنال ها با هم برابرند.مشخص تغییر می کند



)BINARY SIGNAL(سیگنال باینری

ویک• صفر بین فقط آن مقادیر که باشد می دیجیتال سیگنال نوعی سیگنال دیجیتال می باشد که مقادیر آن فقط بین صفر ویکنوعی
.تغییر می کند) منطقی (



مزایای کنترل برقی نسبت به کنترل هیدرولیکی وپنیوماتیکی

مصرف انرژی کمتر جهت انجام کار مشابه - 1•
گ )سوییچینگ سریع(سرعت تجزیه وتحلیل بالا-2•

)COST EFFECT(هزینه کمتر-3• ر ز
)MAINTANANCE(تعمیر ونگهداری آسان - 4•
ت-5• س بالای ی پذی FLEXIBILITY)(انعطاف FLEXIBILITY)(انعطاف پذیری بالای سیستم-5
)RELIABILITY( افزایش قابلیت اطمینان - 6•

(SA ) (SAFETY)ایمنی بالا-7•
البته لازم به یادآوری است که کنترل پنیوماتیکی محض هم اکنون نیز در برخی موارد کاربرد  (•

ا انف ل قا ال اشت ل قا ا ا کا انند ا )حتمی دارد مانند کار با مواد قابل اشتعال و قابل انفجار)ت



  مقایسه اجزای سیستم کنترلی پنیوماتیکی و الکتروپنیوماتیکی



DIRECT CURRENT & ALTERNATING CURRENT



RELAY رله
رله یک سوییچ معمولی می باشد که تحریک آن توسط نیروی برق صورت می گیرد عبور جریان از سیم  •

پیچ رله باعث تولید یک میدان مغناطیسی شده و نیروی حاصل از میدان سبب جذب یک اسپول ویا یک 
تیغه فرو مغناطیس می گردد بهمراه تیغه فرو مغناطیسی پلاتینهای متحرک نیز تغییر وضعیت داده و درنهایت 

اسپول یا  ,فنر داخلی ,باعث سوئیچ نمودن کنتاکتهای رله می گردد پس از قطع جریان عبوری از بوبین رله 
.تیغه فرو مغناطیس را به حالت اولیه باز می گرداند و پلاتین های متحرک نیز به وضع ابتدایی بر می گردنند ع



مزایای استفاده از رله
ایجاد کنترل غیر مستقیم جهت افزایش راندمان و انعطاف پذیری•
.تکثیر سیگنال ، می توان یک سیگنال را به چند سیگنال تقسیم کرد• م
بستن توابع منطقی•



انواع کنتاکت ها



Terminal Desigenation of Relay

.نحوه شماره گذاری رله ها به ترتیب زیر می باشد
و عدد دوم عدد  ORDIAL NUMBER)(شماره هر رله  از دو عدد تشکیل شده است عدد اول شماره رله

(FUNCTION NUMBER    .رله مطابق جدول زیر می باشدFUNCTION NUMBER)(عملکرد



Change over switch



عناصر سیگنال دهنده  با تماس مکانیکی

دست-1 یک تح های د کل کلید های تحریک دستی-1
•Push Button کلید شاسی
•Control Buttonکلید تحریک خارکی
مکانیک-2 دهنده سیگنال عناصر عناصر سیگنال دهنده مکانیکی2
•)Limit Switch/Micro Switch(
•)Pressure Switch(



Push Buttonکلید شاسی
•    

.                                              2)  2,4(ورودی و شماره زوج خروجی) 1(شماره فرد
برای نرمال باز4برای نرمال بسته و و ب ر ی زبر ب ر ی بر



Control Buttonکلید تحریک خارکی
ساختمان آنها شبیه کلید های تحریک دستی بوده و با این تفاوت که زمانیکه شیر  •

شود تحریک کلید مجددا تا ماند م باق تحریک حالت در شود م .تحریک می شود در حالت تحریک باقی می ماند تا مجددا کلید تحریک شودتحریک



INPUT SIGNALعناصر سیگنال دهنده 

عناصر سیگنال دهنده مکانیکی•

)سنسورهای مجاورتی(عناصر سیگنال دهنده بدون تماس مکانیکی•
•  PROXIMITY SENSORS

دبی سنج ها  •
• FLOW METERFLOW METER

خط کش الکترونیکی•
•  LVDT (LINEAR VARIABLE DIFFRENTIONAL TRANSDUCER

خط کش دورانی الکترونیکی•
• RVDT (ROTARY VARIABLE DIFFRENTIONAL TRANSDUCER(



)Limit Switch/Micro Switch(عناصر سیگنال دهنده مکانیکی 

ده• ت د ک تح های د کل ه ش آنها ان اخت ساختمان آنها شبیه کلید های تحریک دستی بوده•
با این تفاوت که عامل تحریک کننده در آنها نیروی مکانیکی 
میکرو سویچها با حرکت)کشش–فشار(می باشد 
قسمت های متحرک یک ماشین فعال می گردنندو برای 

اندازه گیری جابجایی مورد استفاده قرار میگیرد



)Pressure Switch(عناصر سیگنال دهنده مکانیکی 

ساختمان آنها شبیه کلید های تحریک دستی بوده با این تفاوت که عامل تحریک کننده در آنها نیروی  •
عمل می کند Pressure Switchمی باشدو زمانیکه فشار به حدی رسید ) فشار(مکانیکی 

Limit switch (unactuated and actuated position)
HYDRAYLIC SYMBOL ELECTRICAL SYMBOL



LOGIC FUNCTION



LOGIC FUNCTION



Identityfication(YES)



Negation(NO)



Disjunction(OR)



Conjunction(AND)



Exclusive OR



Inhibition



Implication



Equvalence



NAND



Rejection(NOR)



ا DCذ DCمنبع تغذیه جریان



.ولت تبدیل می شود 24ولت به جریان برق 220ابتدا در قسمت ترانسفورماتور جریان برق شهری •
ا• ان ف ق گ فا ا ک ا ان ت ک ت در صورتیکه در خروجی ترانس از یک دیود استفاده گردد قسمت منفی جریان از بین می رود و به •

شکل زیر در می آید



RECTIFIREیکسو کننده 

برای تبدیل قسمت منفی به مثبت از مدار گرتز استفاده می شود وبه این ترتیب •
ش ز شکل ق طا لتاژ ا ن گ ا ق تفا ا ن نف .جریان منفی نیزمورد استفاده قرار می گیرد و نمودار ولتاژ مطابق شکل زیر می شودان



CAPACITOR SMOOTHING خازن

برای تبدیل این جریان به جریان خطی از یک خازن بصورت موازی استفاده می •
وزمانیکه جریان در مدار دربه این ترتیب در لحظه اول خازن شارژ می شود.گردد ور ی ب ر رن

جریان  تامین می گرددو شکل نمودار از , حال کاسته شدن می باشد با دشارژ شدن خازن
.حالت قبل به حالت اره ای تبدیل می گردد



REGULATOR(STABILISER)

برای از بین بردن قله ها از یک زینر دیود استفاده می کنیم که در این حالت در صورتیکه ولتاژ از •
ولت بیشتر شود آنرا به زمین منتقل می کند و نوسانات را تاحدود زیادی بر طرف می کند  24

م خط ت ص کاملا ان ج حله م ن ا از عد اشدو م ف ل ش مانند د د ن ز د لک عملکرد زینر دیود مانند شیر رلیف می باشدو بعد از این مرحله جریان کاملا بصورت خطی می ع
  باشد



SOLENOID



سلونوئید•
یدر سیستم های الکترو هیدرولیک سلونوئید عامل تبدیل وضعیت و تحریک شیر می باشد و در حقیقت  • ر و ب ی یر ری و ی و یل ب ل ی و و ی رو ی رو ی م ی ر

.رایط بین مدار کنترل برقی و مدار قدرت هیدرولیکی سلونوئید می باشد
عملکرداین شیر به این صورت می باشدکه  ابتدا جریان داخل سیم پیچ تولید یک میدان مغناطیسی می کند  •

ا د ش د کش داخل ه ه ه د ش د کش داخل ه آ که د ش اعث دان ن ا که این میدان باعث می شود که آرمیچر به داخل سیم پیچ کشیده شود و هر چه به داخل کشیده می شود با  که
با برخورد آرمیچر به اسپول شیر تغییر وضعیت می  . تقویت خطوط میدان نیروی بیشتری تولید می گردد

)نمودار صفحه بعد(دهد و شیر عمل می کند
و به این ترتیب سیگنال برقی به سیگنال هیدرولیکی تبدیل می شود•



آرمیچر در   DCهمانطور که در شکل زیر نیز مشاهده می شود درآرمیچر ها با جریان •
در حالت بی باری قرار دارد و با اتصال جریان  بدلیل این فاصله بین اسپول و  Aنقطه 

نقطه تا چ آرم ابتدا ، چ آرم سدBشفت ب ول اس به تا شود م وارد د سلونوئ داخل در در داخل سلونوئید وارد می شود تا به اسپول برسد Bشفت آرمیچر ، ابتدا آرمیچر تا نقطه 
می گویند در این ناحیه آرمیچر  نیروی  Idle Stroke)(ناحیه بدون بار, که به این ناحیه

خود را افزایش می دهد وهمزمان با داخل شدن آرمیچر به داخل بوبین وتقویت خطوط  
کت ا ل ا د داک ت ل قا ش افزا آ ی ن غناط میدان مغناطیسی نیروی آرمیچر افزایش قابل توجهی پیداکرده و اسپول را حرکت می  دان

.می گویند) Working Stroke(مرحله کاری     , دهدکه به این مرحله





:سلونوئیدها به دو دسته تقسیم می شوند •

•1-DRY(AIR GAP) SOLENOID

•2WET SOLENOID •2-WET SOLENOID



DRY(AIR GAP) SOLENOID

در این سلونوئید بین آرمیچر و سیم پیچ هوا وجود دارد و برای جلوگیری از نفوذ روغن به داخل •
بوبین نا چار به استفاده از یک اورینگ لاستیکی به دور شفت آرمیچر می باشیم که خود باعث

لاک ا ا آ ا ا آ کا طکاک ا بالارفتن اصطکاک و و کاهش نیروی آرمیچر می شود و از معایب آن می توان به استهلاک سریعالا
اورینگ و نشت روغن به داخل سلونوئید اشاره نمود   



WET SOLENOID
در این سلونوئیدها آرمیچر در داخل یک تیوپ قرار دارد و سلونوئید در داخل روغن

هیدرولیک سوییچ می شود این محفظه کاملا آبندی شده تا روغن هیدرولیک به بیرون نشت نکند
ا فشا ا ا ل غ ا تخل ا تا ا شد ل ک ل د ش تانک فظ این محفظه به پورت تانک شیرهیدرولیک وصل شده است تا با تخلیه این روغن جلوی ایجاد فشار زیاد  ا

:و از مزایای آن می توان به موارد زیر اشاره کرد.در زمان عملکرد آرمیچر را بگیرد
سویچینگ راحت-1
کاهش شدید اصطکاک   - 2
انتقال حرارت بهتر - 3
دوره سرویس طولانی تر-4
سایش کمتر - 5



5/2-way single solenoid valve with pilot control

2 315 4 2
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3
(R)

1
(P)
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5/2-way single solenoid valve with pilot control

2 315 4
(B) (R)(P)(A) (S)



5/2-way single solenoid valve with pilot control

2 315 4
(B) (R)(P)(A) (S)



5/2-way single solenoid valve with pilot control

2
(B)

3
(R)

1
(P)
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(S)



5/2-way single solenoid valve with pilot control

2 315 4
(B) (R)(P)(A) (S)



5/2-way single solenoid valve with pilot control

2 315 4
(B) (R)(P)(A) (S)



5/2-way single solenoid valve with pilot control

2 315 4
(B) (R)(P)(A) (S)



5/2-way single solenoid valve with pilot control

2 315 4
(B) (R)(P)(A) (S)



5/2-way single solenoid valve with pilot control

2 315 4
(B) (R)

1
(P)(A) (S)



مدار جکی را طراحی کنید که یک کانوایر از دوسمت قابلیت تحریک داشته باشد و اگر از هردو   :1تمرین•
EXCLUSIVE OR.طرف تحریک شود عمل نکند ل و ری ر





نکته در طراحی مدارهای الکترو هیدرولیک یا  •
شده طراحی قدرت مدار ابتدا پنیوماتیک الکترو پنیوماتیک ابتدا مدار قدرت طراحی شده  الکترو
.وسپس برای آن مدار الکترو طراحی می شود



ین دوکاره-2تم سیلندر تقیم م غی ل کنت کنترل غیر مستقیم سیلندر دوکاره2تمرین

د• کل ن ز ا که د کن ا ط اSTARTدا انت ک کت ل ت ک جک بسمت جلو حرکت کرده و در انتهای  STARTمداری طراحی کنید که با زدن کلید•
مدار را . دیگر جک بسمت عقب باز گرددSTOPکورس متوقف شود و با زدن یک کلید 

بطوری طراحی کنید که تقدم با کلید استارت باشد ر ی ب م ی ی ر وری
.از کلید های خارکی استفاده نگردد•



)تقدم با استارت(مدار خود نگهدار 



کا3ت لند تق غ ل کنت کنترل غیر مستقیم سیلندر دوکاره-3تمرین

کل• ن ا ک ک ا ط کSTARTا ک ل ک جک بسمت جلو حرکت کرده و درSTARTمداری طراحی کنید که با زدن کلید•
دیگر جک بسمت عقب باز STOPانتهای کورس متوقف شود و با زدن یک کلید 

مدار را طوری طراحی کنید که تقدم با کلید استاپ باشد.گردد بر پ ی ب م ی ی ر وری ر ر
.از کلید های خارکی استفاده نگردد•



)تقدم با استاپ(مدار خود نگهدار



:کنترل غیر مستقیم سیلندر دو کاره-4 ر و ر م ر رل

.با زدن کلید استارت جک بیرون رود-1• رود1 بیرون جک رت ا ی زدن .ب
پس از رسیدن فشار پشت جک به یک مقدار مشخص ، - 2•
.جک به داخل بازگردد•
در صورت قطع برق مدار فرمان ، جک در هر حالت که-3•
.هست به داخل رفته و بایستد•

 )تقدم با استپ است و برگشت شیر با فنر است(





:کنترل غیرمستقیم سیلندر دوطرفه بالانس -5

به شرط داخل بودن سیلندر S3با تحریک کلید فشاری : رفت 
خگشت ک ل ط ا انت ل ا ک ات ات ت بصورت اتوماتیک پس از رسیدن سیلندر به انتهای طول کورس خود:برگشت

.در صورت قطع برق مدار کنترل ، سیلندر به داخل آمده و بایستد
.سرعت رفت و برگشت مساوی بوده و قابل تنظیم باشد
در صورت تغییرات بار سیلندر ، سرعت آن تغییر نکند





:کنترل غیر مستقیم سیلندر دو طرفه-6تمرین شماره

با تحریک یکی از کلیدها به شرط داخل بودن سیلندر:رفت
پس از رسیدن به نقطه ای دلخواه از طول کورس آن:برگشت

.در صورت قطع برق مدار فرمان ، سیلندردرهرحالتی که هست توقف کند
)مدار بازیافت. ( سرعت رفت و برگشت برابر باشد

دبی تغذیه سیلندر قابل تنظیم بوده و همواره ثابت باشد





:کنترل غیر مستقیم سیلندر دو طرفه  - 7تمرین شماره 
لفت اخل ط ش فشا کل ک ک ت ا با تحریک یک کلید فشاری به شرط داخل بودن سیلندر:رفت

:به دو صورت : برگشت 
د1 خ س ک انتهای به لند س دن ک(س مات )ات )اتوماتیک(رسیدن سیلندر به انتهای کورس خود-1
رسیدن فشار به بیش از حد مجاز که دراین صورت یک چراغ هشدار دهنده روشن   -2

.مجدد داده نشودSTARTاجازه RESETشده و تا تحریک کلید ی ری زو وج ج
.این دو حالت مستقل از هم عمل می کنند                     

:نکته
در هنگام برگشت در حالت اول بالا رفتن فشار پشت جک باعث روشن شدن چراغ و 

.اجرای فرمان دوم نشود
ا ل ک ل قا ف .در هنگام رفت سرعت قابل کنترل باشدگا





  4/ 3کنترل غیر مستقیم سیلندر دوطرفه با استفاده از شیر -8تمرین شماره
.مدار به دو صورت اتوماتیک و دستی کار می کند

دد1 گ ت د ف ه ت گ د ی دفشا کل ک ت ا شد ک ات ات ت ی فشا د کل ک ک ت ا .با تحریک یک کلید فشاری سیستم اتوماتیک شده و با تحریک کلیدفشاری دیگرسیستم به فرم دستی برگردد- 1
:حالت اتومات  - 2
.با تحریک یک کلید فشاری به شرط داخل بودن سیلندر:رفت 

.به صورت اتوماتیک با رسیدن سیلندر به انتهای طول کورس خود:برگشت
:حالت دستی  - 3

دد گ ب بداخل د کل یک نگهداشتن یک تح با وفقط ده ک توقف ت ه موضع ه در لندر .سیلندر در هر موضعی هست توقف کرده وفقط با تحریک نگهداشتن یک کلید بداخل برگرددس
.با قطع برق مدار فرمان سیلندر در هر حالتی هست توقف کند
.در صورت وصل مجدد برق سیستم به حالت دستی برگردد





شماره ین فه-9تم دوط سیلندر مستقیم غی ل :کنت :کنترل غیر مستقیم سیلندر دوطرفه9تمرین شماره

سیلند:فت-1 بودن داخل ط ش به ی فشا کلید یک یک تح با .با تحریک یک کلید فشاری به شرط داخل بودن سیلندر:رفت1
با تحریک یک کلید فشاری دیگر: برگشت  -2

حرکت رفت ابتدا با استفاده از تمام دبی و پس از رسیدن سیلندر به یک نقطه مشخص سرعت آن کم  
..شودش

.حرکت برگشت با استفاده از تمام دبی







Timerتایمر 

در سیستم های کنترل برقی تایمرها نقش عمده ای را ایفا می کنند 
باشند م بسیاری تنوع دارای شرایط با متناسب .و متناسب  با شرایط  دارای تنوع بسیاری می باشند و

.رله تایمر بطور کلی به دو نوع تقسیم می شود 

):ON DELEAY(تایمر تاخیر در وصل ل و ر یر ر )(ی

):OFF DELEAY(تایمر تاخیر در قطع ع



):ON DELEAY(تایمر تاخیر در وصل

22

12

1
3



):OFF DELEAY(تایمر تاخیر در قطع

2

10

1
3



:کنترل غیر مستقیم سیلندر دو طرفه-10تمرین شماره م

دت به لند دن ب داخل ط ش به ت تا ا د کل زدن داده5با انجام ا گشت ب فت کت ح ه ثان ثانیه حرکت رفت و برگشت را انجام داده و  5با زدن کلید استارت و به شرط داخل بودن ، سیلندر به مدت
.پس از اتمام این مدت به داخل آمده و بایستد





COUNTERشمارنده برقی 



 -11تمرین شماره 
:مدار قبل را طوری طراحی کنید که

مرتبه حرکت رفت و برگشت داشته باشد و5با زدن کلید استارت جک
.سپس به داخل برگشته و بایستد





)سنسورهای مجاورتی(عناصر سیگنال دهنده بدون تماس مکانیکی
 PROXIMITY SENSORS



مزایای استفاده از سنسورها

عدم استهلاک مکانیکی  •
مختلف• فواصل از قطعه تشخیص امکان تشخیص قطعه از فواصل مختلفامکان
دقت در تعیین موقعیت دقیق قطعه •
بسرعت سوییچینگ بالا• وییچی ر
عدم احتیاج به نیروی مکانیکی•
عمر مفید بسیار بالا•



)Reed Switch(سوییچ زبانه ای 
MAGNETIC SENSORسنسورهای مغناطیسی             



Inductive Proximity Sensorسنسور القایی           



Capasitive Proximity Sensorسنسور خازنی    



Optical Sensorسنسور نوری                 

نور تولیدی در این,سنسورهایی هستند که با استفاده از نور می توانند قطعه مورد نظر را تشخیص دهند
.سنسورها می تواند مرئی ویا غیر قابل دیدی باشد

:سنسورهای نوری به سه گروه تقسیم می شوند 
Throughک1 beam sensor Through-beam sensorیک مسیره - 1
Retro reflective sensorدو مسیره  - 2
م Diffuse sensorدومسیره با انعکاس نور از روی اجسام - 3 و س ر









Thank You for Your AttentionThank You for Your Attention


