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 ششمجلسه 

 (Actuatorsها ) عملگرفصل چهارم: 

ها که توان سیال را مجدداً به توان مکانیکی تبدیل می کند، در قسمت انتهایی یک سیستم هیدرولیک عملگر

 قرار دارد. 

نیز می  (Linear Actuatorsسیلندرها را عملگر خطی)  الکتریکی هستند.ها معمولاً سیلندر یا موتور عملگر

 نامند.  زیرا یک حرکت خطی ایجاد می کنند.

 

 : ساختمان یک عملگر خطی1-4شکل
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(  می نامند، زیرا حرکت گردشی بوجود Rotary Actuators)  موتورهای هیدرولیکی را عملگرهای دورانی

ه دو طرف  لندرهایشامل دو نوع سیلندرهای یک طرفه و دو طرفه می باشند. سیمی آورند. سیلندرهای خطی 

پیستون در یک  فینقادرند در هر دو جهت نیرو وارد کنند، به این معنی که با اعمال فشار به هر یک  از طر

تون سسیلندر نیرو در آن جهت ایجاد می گردد ، هر سیلندر هیدرولیک از یک بدنه، درپوش های انتهایی، پی

 و میله پیستون تشکیل شده است.

 

 : حرکت سیلندر بعنوان یک عملگر2-4شکل 

 

 سیلندر های یک طرفه عموماً کاربرد پنوماتیکی دارند و کاربرد هیدرولیکی آنها به شرح زیر است:
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 سیلندر یک طرفه فشاری با برگشت فنری :  -1

سط فنر به          ستون تو شار پی سیال به دهانه ی عقب آن وارد گردد با قطع ف شار  برای حرکت رو به جلو باید ف

 عقب رانده می شود و به موقعیت اولیه خود بر می گردد. 

  سیلندر یک طرفه کششی با برگشت فنری: -2

وسط فنر به جلو حرکت می تن  فشار از آن تداشرو به عقب نیرو وارد می کند و به محض بر حرکت به هنگام

 کند. 

 

 : حرکت یک طرفه با برگشت فنری3-4شکل 

 

 :سیلندر یک طرفه  کششی با بازگشت وزنی -4و  فشاری با بازگشت وزنی سیلندر یک طرفه  -3

در نوع فشاری این سیلندر، سیلندر در حرکت رو به جلو وزنه ای را بالا می برد در این حرکت فشار سیال به      

سیلندر به مخزن هیدرولیک راه            سیلندر توسط دهانه ی فشار  پیستون وارد می شود با قطع فشار، سیال از 
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مخزن  و باعث تخلیه سیال به  پایین پیدا کرده و این ترتیب وزنه روی سیلندر باعث جابجایی سیلندر و رو به  

 می گردد.

 

 : حرکت یک طرفه با برگشت وزنی4-4شکل 

 

 نیروی سیلندر 

 برای محاسبه نیروی سیلندر در حرکت رو به جلو می توان از معادله ی زیر استفاده کرد: 

.E PF P A  

که درآن 
EF به جلو، نیرو در حرکت روP فشار سیال و

PA .سطح مقطع پیستون می باشند 

برای محاسبه سطح پیستون از قطر داخلی سیلندر استفاده می شود البته قطر پیستون به طور واقعی چند 

 می توان این خطا را نادیده گرفت.  تر است اماکوچک میلی ترصدم 

هنگامی که در اثر فشار سیال، پیستون رو  به عقب حرکت می کند، سطح مؤثر پیستون عبارت است سطح 

 کل پیستون یا 
pA منهای سطح مقطع میله پیستون 

RA بنابراین برای محاسبه نیروی ایجاد شده در

 ه زیر استفاده می شود. سیلندر در حرکت رو به عقب از معادل

 .( )R P RF P A A  
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که در آن
RF .نیرو در حرکت رو به عقب است 

 

 

 

 سطح موثر پیستون: 5-4شکل 

 

 مسئله: 

در یک سیستم هیدرولیک با حداکثر فشار   20mmقطر میلی پیستون و 50mm سیلندر با قطر داخلی

 15000KPaحداکثر نیروی سیلندر در حرکت رو به جلو و عقب چقدر است؟  است.  به کار رفته 

 حل:

 سطح مقطع پیستون:
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 سطح مقطع میله پیستون:

2 2
2(0.02 )

0.0003142
4 4

R
R

D m
A m

 
   

 جلو:نیرو در حرکت رو به 
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 نیرو در حرکت رو به عقب:
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