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توابع منطقي•



:دياگرام  فرمان •
:در حالت سكون بسته  3/2دياگرام شير  -ا•
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• :دياگرام  فرمان 
:در حالت سكون  باز 3/2دياگرام شير  -ا•

3/2-way  v alv e, pneumati…
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:دياگرام  فرمان •
:دياگرام شير  و  -ا•

•PASSIVE AND

Two pressure v alv e
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:دياگرام  فرمان •
:دياگرام شير  و  -ا•

•ACTIVE AND
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:دياگرام شير يا  -ا•
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توابع منطقي•



.مطلوبست طراحي مدار زیر-1تمرین شماره 
Z=(A^B)V(A^C)
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• Z=(A^B)V(A^C):1جواب 



مطلوبست طراحي مدار زیر -2تمرین شماره •
•Z=(A^B)V(A^C)V(B^C)



2:جواب •
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.مطلوبست طراحي مدار زیر-3تمرین شماره 



3:جواب •
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:4تمرین شماره •
.مدار پنيوماتيك فوق را رسم نمایيد-1•
.جدول ارزش را كامل كنيد-2•

A B C Z



:4حل تمرین شماره •
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–5تمرین 
.كنترل غير مستقيم سيلندر دو طرفه

.دستي یا پدالي: فرمان مثبت شدن 
.اتوماتيك بعد از مدت زماني معين: فرمان منفي شدن 

.سرعت سيلندر در رفت و برگشت با دو مقدار متفاوت قابل كنترل باشد

مدرس دوره مهندس مهدی شهسواری      
09122954419
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مدرس دوره مهندس مهدی شهسواری      
09122954419

5حل تمرین 
:مدار قبل با استفاده از تايمر پنيوماتيكي
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–6تمرین 
.كنترل غير مستقيم سيلندر دو طرفه

هم به آرامي 2به آرامي بيرون ميرود و بعد از مدت زماني معين سيلندر شماره 1با زدن استارت سيلندر شماره 
وئيچ امكان استفاده از ميكروس.)بيرون ميرود ، با زدن استپ هر دو سيلندر با هم بداخل آمده و مي ایستند

(نميباشد

مدرس دوره مهندس مهدی شهسواری      
09122954419
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–7تمرین

.كنترل غير مستقيم سيلندر دو طرفه
.پدالي : فرمان مثبت شدن 
ت زماني از تحریك خارج نمودن شير فرمان یا اگر هنوز شير فرمان تحریك ميباشد بعد از مد: فرمان منفي شدن 

.  معين سيلندر به داخل بازگردد
.سرعت سيلندر در رفت سریع و در برگشت خيلي سریع باشد

مدرس دوره مهندس مهدی شهسواری      
09122954419
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:با استفاده از شیر كشنده سیگنال7حل تمرین مدار قبل 
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.دستگاه شستشوي قطعات .               كنترل غير مستقيم سيلندر دو طرفه–8تمرین 
.است( فرمان)دستگاه داراي دو برنامه 

.رفت با استارت و برگشت با استپ: دستي( فرمان)برنامه 
.رفت و برگشت اتوماتيك در مدت زماني تعيين شده: اتوماتيك ( فرمان)برنامه 

.با دو مقدار متفاوت قابل تنظيم باشد( در رفت و برگشت )سرعت سيلندر در هر دو حالت 

مدرس دوره مهندس مهدی شهسواری      
09122954419
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–9تمرين 
.مدار ايمني دو دستي .                          كنترل غير مستقيم سيلندر دو طرفه

اين جك بيرون ميرود نكته اينكه شرط بيرون رفتن جك تحريك كردنS2و S1با زدن دو كليد استارت به نامهاي 
ن دو كليد يا دو كليد با هم يا با اختلاف حداكثر نيم ثانيه ميباشد و برگشت جك ، از تحريك خارج شدن يكي از اي

.هر دوي آنها ميباشد
.سرعت جك در رفت و برگشت با دو مقدار متفاوت قابل تنظيم ميباشد

بلوك شير مدار ايمني دو دستي

Two Hand Safety Block

مدرس دوره مهندس مهدی شهسواری      
09122954419
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:9حل تمرین شماره 

مدرس دوره مهندس مهدی شهسواری      
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مهندس مهدی شهسواری: مدرس دوره 

(مرتب نمودن قطعات در دو سايز بر روي يك كانواير):10تمرين شماره 
. بر روي خط نقاله ایي قطعات با دو سایز مختلف حركت دارند 

يچتوسط دو ميكروسوئيچ سيستمي طراحي گردیده است كه در صورت ورود قطعه با سایز كوچك فقط ميكروسوئ
. هدایت شود1تحریك گردیده  و سيلندر   بداخل آمده و قطعه به سمت باند 1.3

تحریك گردیده و سيلندر بيرون رفته و قطعه را بسمت( 1.2و 1.3)و در صورت ورود قطعه با سایز بزرگ هر دو ميكروسوئيچ 
.هدایت نماید2باند 

مداري طراحي نمایيد كه متناسب با ابعاد قطعه عمليات فوق را
.انجام دهد



مهندس مهدی شهسواری: مدرس دوره 

2

1 3

1.2

1 1

2

2

1

10

3

2

1 3

1.3

4 2

5

1

3

:10حل تمرین شماره 



:11تمرین شماره 

ماید و پس از با تحریك كليد فشاري استارت  سيلندر دو طرفه بصورت اتوماتيك  شروع  بكار مين
و با . دفعه انجام ميدهد 10سيلندر این عمل را . ثانيه توقف مينماید 20رسيدن به انتهاي كورس بمدت 

ر رفت و سرعت سيلندر د.تحریك كليد ریست و استارت مجدد سيلندر دوباره  شروع  بكار مينماید
.مطلوبست طراحي مدارفوق. برگشت قابل كنترل ميباشد



11: جواب •
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(ایستگاه تست درپوش قوطی مثالی از كنترل راهنما: )12تمرین شماره  

مداري متناسب با شكل زير طراحي نماييد كه در صورت حضور بطري  در مجاورت 
قوطي بدون درپوش توسط aو نداشتن درپوش يعني عدم تحريك سنسور bسنسورانعكاسي 

.نيز پس از اين عمل به حالت اوليه باز گرددzاز خط توليد خارج گرديده و سيلندر zسيلندر 
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مهندس مهدی شهسواری: مدرس دوره 

:13تمرین شماره 
د با فشردن یكي اپراتور در هر لحظه ميتوان. توسط سيلندر چهار وضعيتي قطعات بر روي چهار باند تقسيم ميشوند 

.و بدون هيچ محدودیتي قطعات را بر روي باند دلخواه هدایت كندS4تا S1از شيرهاي تحریك دستي 

Position A B 1.1 2.1 Switch

0 S1

100 S2

200 S3

300 S4



مهندس مهدی شهسواری: مدرس دوره 



مهندس مهدی شهسواری: مدرس دوره 



مهندس مهدی شهسواری: مدرس دوره 

:جواب 
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مهندس مهدی شهسواری: مدرس دوره 

:  14تمرین شماره 
رفت و برگشت اتوماتيك سيكل)با زدن كليد استارت سيلندر دستگاه بطور اتوماتيك عمل رنگ پاشي را انجام داده

.  و با فشردن كليد استپ سيلندر متوقف مي شود( داشته باشد
اه نباید در صورت وصل مجدد آن دستگ. نكته اینكه اگر در زمان  كاركرد  دستگاه  انرژي هواي فشرده قطع گردید

.  بطور اتوماتيك براه بيفتد



مهندس مهدی شهسواری: مدرس دوره 
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.مطلوبست طراحی مدار زیر: 15تمرین

A-B-A+B+

.اشددیاگرام حركتي مدار بالا بصورت زیر ميب

Diagram Of Movement

1 2 3 4

A

B



15:جواب

A-B-A+B+



:16تمرین شماره 
.مدار زیر را طراحي نمایيد

.براي این مدار موارد خواسته شده در زیر را عمل نمایيد“ ضمنا
.ترسيم دیاگرامهاي حركتي و فرمان-1
.ترسيم مدار پنيوماتيك-2
.شماره گذاري عناصر-3

:دیاگرام حركتی •

A+B+C+A-B-C-

Diagram Of Movement

1 2 3 4 5 6 7

A

B

C

Diagram Of Movement

1 2 3 4 5 6 7

A

B

C



16:جواب 
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A+B+C+A-B-C-



:17تمرین شماره 
:موارد زیر را برای مدار فوق بدست آورید

.ترسیم دیاگرامهای حركتی و فرمان-1
.ترسیم مدار پنیوماتیك-2
.شماره گذاری عناصر-3

B-C+A+B+C-A-

Diagram Of Movement

1 2 3 4 5 6

A

B

C



17:جواب •



A+B+C-A-B-C+



:18تمرین شماره 
.سیلندر پنیوماتیکی میباشد2جهت عملکرد یکدستگاه پرس میخ پرچ نیاز به 

.سیکل كاری مدار به صورت زیر میباشد
:مطلوبست 

.ترسیم دیاگرامهای حركتی  و فرمان-1
.ترسیم مدار پنیوماتیك-2
-A+B+B-A.شماره گذاری عناصر-3



: دياگرام حركتي و دياگرام فرمان•

Diagram Of Movement

          &

Diagram Of Command

1 2 3 4 5 6 7 8 9
10 = 1
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b0

a1

b1



داخل قبل از ترسيم مدار ابتدا با استفاده از دياگرامهاي حركتي و فرمان در مورد وجود
.سيگنال بايستي دياگرامهاي فوق را رسم نمود
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( :خلاصميكروسوئيچ برگشت)با استفاده ازشير تحريك غلطكي برگشت خلاص18جواب تمرين 
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:با استفاده از شير كشنده سيگنال18تمرين جواب
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:(حل به روش كاسكاد.)18جواب تمرين شماره 
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:19تمرین شماره 
:جهت عملكرد یكدستگاه استامپ قطعات فلزي مفروض است

.سيكل كاري مدار بصورت زیر ميباشد

A + A - B + B -



:19جواب تمرين شماره 

.ميباشد3تعداد گروهها برابر با 
:ر با پس تعداد شيرهاي كاسكاد مورد نياز براب

تعداد شيرهاي كاسكاد = n -1=3-1=2

A + A - B + B -

I II III

a1

a0

b1 b0

START



.دیاگرام زیر مربوط به دیاگرام حركتی و فرمان میباشد

1 2 3 4 5 6
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b1
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:19جواب تمرين شماره 



:20شماره تمرين
ابتدا خلاصه نويسي نماييد و سپس (.گروه2گروه به 3تبديل )كاسكاد ساده كردن روش 
.تعيين گروه نماييد
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(روش دوم 19خلاصه نويسي تمرين شماره )20جواب تمرين
و با ( اتمام سيكل)به داخل مي آيدBبا كمي تفكر در خواندن سيكل كاري متوجه ميشويم زمانيكه سيلندر  

بيرون مي رود اما به خاطر اينكه در واقع دو حرفي كه يكي در Aتحريك مجدد دكمه فشاري استارت سيلندر  
.              اب آوردميتوان آنها را در يك گروه به حس.انتها سيكل و ديگري در شروع سيكل ميباشد و هم نام نميباشند 

A + A - B + B -

I II
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START
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20جواب تمرين شماره 
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.مطلوبست طراحی مدار زیر: 21تمرین

A-A+B-B+



21:جواب 

.خلاصه نويسي مدار بصورت زير ميباشد

A - A +B - B +

I II III

a0

a1

b0 b1

START



+21A-A+B-B:طراحی مدار



22تمرين شماره 
:ذيلجهت عملكرد يكدستگاه حك قطعه پروفيله بر اساس دياگرام حركتي

:مطلوبست 
.تعيين خلاصه نويسي -1
- A + A.ترسيم مدار پنيوماتيك به روش تاكت -2 B + B -



4 2

5

1

3

4 2
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3

A0 A1 B0 B1
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1 3

2

1 3

A0
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1 3
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1 3

B0

2

1 3

A1

2

1 3
RESET

START

A + A - B + B -

:22جواب تمرین شماره 



:23تمرین شماره 
.تعيين خلاصه نویسي-1
(روش تاكت. )مدار را تكميل نمایيد -2
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3

4 2

5

1

3

A0 A1 B0 B1



23:جواب تمرین شماره 
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1 3

Reset



:24تمرین 
(به روش شیفت رجیستر.)مطلوبست طراحی مدار زیر

A+B+B-B+B-A-



:جواب

4 2
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4 2
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3

A0 A1 B0 B1

2

1 3

START

1 1
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1 3
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Reset

A+B+B-B+B-A-



:25تمرین
(تربه روش شیفت رجیس.)مطلوبست طراحی مدار زیر

A+ B+ B+ C-
-C A-



:جواب 



:26تمرین شماره 
:جهت بارگيري مناسب واگنهاي حمل ذغال سنگ دیاگرام حركتي ذیل مفروض است

:مطلوبست
.تعيين خلاصه نویسي -1
.ترسيم مدار پنيوماتيك به روش تاكت-2



:26جواب تمرین شماره 

.خلاصه نویسي مدار بصورت زیر ميباشد

A- (after t time) A+ B+ A-(after t time) A+B-



:26جواب تمرین شماره 
A- (after t time) A+ B+ A-(after t time) A+B-



:27تمرین شماره 
کی از طریق دستگاه پروگرام دهنده پنیوماتی18مطلوبست حل تمرین شماره 

(.به روش كوئیك استپر)

A + A - B + B -



:27جواب تمرین شماره 
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3



:28تمرین شماره 
کی دهنده پنیوماتیاز طریق دستگاه پروگرام 26مطلوبست حل تمرین شماره 

(.به روش كوئیك استپر)



:28جواب تمرین شماره 



:29تمرین شماره 
:دیاگرام حركتي ذیل مفروض است

:مطلوبست 
ترسيم مدار پنيوماتيكي با استفاده از شمارنده پنيوماتيكي.  1



:29جواب تمرین شماره 
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START

RESET
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:30تمرین شماره 
:  مفروض است

:مطلوبست 
ه مرتبه تكرار گردیده و بعد از آخرین مرتب5ترسيم مدار پنيوماتيكي ، بطوریكه دیاگرام فوق -1

(  يبا استفاده از تاكت و شمارنده پنيوماتيك.)دستگاه در ابتداي اولين گام بایستد

A+A-B+B-



:30جواب تمرین شماره 
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:31تمرین شماره 
و پس از مطلوبست طراحی مدار دستگاه حکل و نقل ورق بدین صورت كه بازدن كلید استارت ابتدا جك بیرون رفته

.ورق جدا شودرسیدن به انتهای كورس گریپروكیوم عمل كرده و بعد از بلند كردن ورق جك به داخل برگشته و گیرپر از


