
 

  



 

 

های اخیر اتوماسیون صنعتی نقش بسزایی در انواع فرایندهای تولید داشته است و صنعتی در سال 
توان یافت که بهره ور و رو به رشد باشد اما از آموزش و ساختار اتوماسیون صنعتی استفاده  را نمی

 .نکرده باشد

هدایت  برای ابزارهای کنترلی )مانند رایانه( به جای انساناتوماسیون صنعتی به معنای استفاده از  
کاهش نیاز به دخالت انسان   و کنترل ماشین آلات صنعتی و فرایندهای تولید است که منجر به 

اتوماسیون صنعتی در صنایعی مانند: خودروسازی، هوافضا، پتروشیمی، صنایع بهداشتی،  .شودمی 
 .و… کاربرد دارد  حمل و نقل ریلی، تولید و توزیع برق

 :کنددر موارد زیر نیز به ما کمک می سیستم اتوماسیون صنعتی

 های کنترلی در کارخانه برقرار کردن استراتژی .1

 های مختلف تولیدتبادل اطلاعات بین قسمت .2

 ایجاد یک واسطه بین کاربر و مجموعه تحت کنترل .3

 :رتند ازهمچنین سیستم اتوماسیون صنعتی دو فرایند تولید دارد که عبا

 ... . فرایندهای پیوسته)واگرا( از قبیل: پالایش، پتروشیمی، شیمیائی، غذا و .1

 ... . فرایندهای گسسته)همگرا( از قبیل: خودرو، الكترونیك، لوازم خانگی و .2

 

 شرفتهیپ  -یمقدمات کیپنومات 

 

 ه یاول میاصول و مفاه – کیعلم پنومات یبررس ▪

 گازها(  یو قانون عموم وتیمار -لیمهم در رفتار هوا )قانون بو ن یقوان یمعرف ▪

 هرکدام فیوظا حیو تشر  یکیوماتیپن یهاستمیس  یسه بخش اصل یمعرف ▪

 آن تیفیمهم در ک یفشرده و پارامترها یهوا یساز و آماده دیتول ندیفرآ یبررس ▪

 ها آن یو اصول عملکرد و نامگذار  کیوماتیپن یرهای انواع ش یمعرف ▪

 ی منطق یرها یمنطقي پايه و ش توابع ▪

 تابع فشار و رگلاتور فشار  یرهایکنترل فشار شامل ش ی رهایبا ش ییآشنا ▪

 



 

 

 مدار فرمان و قدرت یبندمیو تقس  یکیپنومات یها المان  لهیبوس یمنطق یمداراها یطراح ▪

 Fluid Simمدار به کمک نرم افزار  یطراح ▪

 ISO1219 ینداردهاشناخت قطعات و المان ها بر اساس استا اصول  ▪

 آن یمدارها یو طراح یکیوماتیپن یمرهایبا تا ییآشنا ▪

 ی کیوماتیانواع مدارات پن یو طراح ی( و توابع حرکتSequence)یبیترت یمدارها یمعرف ▪

و   ینامنظم و تداخلات در توابع حرکت  یتوابع حرکت یدارا لندرهیبا مدارات چند س ییآشنا ▪

 حذف آنها 

 ی کیوماتیپن یمدارها  یابی  بیو ع  زیآنال ▪

 ی کیوماتیپن یها ستمیو حذف خطاها در س ییشناسا ▪

 Shift-Register ی، مدارها Cascade یمدارها ▪

 ی تخصص یمدارها یطراح ▪

 ی کیوماتیپن یمدارها یصنعت  یخوان نقشه ▪

 

 

 رات یو تعم ی_ طراح یمقدمات کیدرولیه 

 

 کیدرولیمورد استفاده در علم ه الاتیس هیاول فیو تعار  میبا مفاه ییآشنا ▪

 ی کیو الکتر  یکیپنومات یهاستمیبا س یکیدرولیه  یهاستمی س سهیمقا ▪

 یصنعت کیدرولیه یها  ستم یدر س یاساس اصول  ▪

فشار و   دی)قانون پاسکال، اصل تشد یکیدرولیه  یهاستمیحاکم در س  یکیز یف نی قوان ▪

 ( روی ن دیتشد

 



 

 

و المان   رهای نماد استاندارد ش ییو شناسا یدر نامگذار  DIN/ISO1219با استاندارد  ییآشنا ▪

 یکیدرولیه یها

 ها و طرز کار پاورپک و ساختار اجزاء آن  با انواع پمپ ییآشنا ▪

 دهنده، کنترل سرعت و فشار( راه یرهای)شامل ش رهایبا انواع ش ییآشنا ▪

مشخصه   یمنحن( و Pressure Relief Valveمحدود کننده فشار ) ی رهایبا ش ییآشنا ▪

 رها ی ش نی رفتار ا

 ( دروموتورهایدوران محدود و ه  ،یخط یبا اصول کارکرد انواع عملگرها )عملگرها ییآشنا ▪

 زلیکرود یو م ونیتاسیکاو  یهادهیبا پد ییآشنا ▪

 (یلوتی پ یضدخزش )چک ولوها  ی با اجزاء مدارها ییآشنا ▪

در کنترل  یبارگذار  راتییتغ ر یتاث یسرعت )بررس میمختلف تنظ یهابا روش ییآشنا ▪

 سرعت( و فشار 

 ( Pressure Compensator Valveجبران کننده فشار ) ی رهایبا ش ییآشنا ▪

 (Counter Balance Valveمتعادل کننده ) ی رهایبا ش ییآشنا ▪

خانواده   یو معرف یاعمال یاز بارها یکیدرولیه  یاستقلال مدارها ا ی یوابستگ یبررس ▪

   دیجد  یرهایش

آنها در مدارات  ی ر یکننده فشار و قرارگبا جبران ان یکنترل جر   یرهای ش لیو تحل یبررس ▪

 ی کیدرولیه

 ی برق ی رهایمحدود کننده فشار و ش  یلوتیپ یرهای انواع ش لیو تحل یبررس ▪

 کیدرولیمدارات ه ی( و طراحUnloading Valveبار بردار )  یرهای ش لیو تحل یبررس ▪



 

 

 (Double Ventil) یدو پمپ  ی مدارها لیو تحل یبررس ▪

 ها و ارائه نقاط ضعف و قوت هرکدام از روش انیکنترل جر   یهاروش یبررس ▪

 سه دهانه )سه راهه(  انیرگولاتور جر  ر ی ش لیو تحل یبررس ▪

 

 ک یدرولیو الکتروه کی الکتروپنومات

 

 ی الكتروپنوماتيك  یو شيرهای ساختمان و كاركرد قطعات سوييچينگ الكتريك ▪

 یک یدرولیو الکتروه یکیالکتروپنومات یمدارها یطراح ▪

 یاز مدارهاي الكترونيك در كنترل سيستم هاي هيدروليك استفاده ▪

 یبرقی  )رله ها، سنسورهاي موقعيت و فشار( و شيرها یكاركرد اجزاء الكتريك  نحوه  ▪

 

 یکیدرولیاز استهلاک اجزاء ه یر یو جلوگ یمنیموارد ا

 

 یاستفاده از انواع تايمر و كانتر الكتريك ▪

 

 ک یو سنسور  کی درولیپروپرشنال ه

 کهيدرولي یمفهوم كنترل تناسب یبررس ▪

 و موارد استفاده از آن  کپروپورشنال هيدرولي ی شيرها ساختمان ▪

 مربوط به آن  ی آنالوگ و پارامترها یمشخصه شير ها یها منحني ▪



 

 

 کپروپورشنال هيدرولي یفشار و سرعت مدارها كنترل  ▪

 فاير و مفهوم كنترل با حلقه باز آنالوگ یبر روي آمپل یالكترونيك یپارامترها تنظيم ▪

 پروپرشنال ی ها ستمیکنترلرها در س   PID یبررس ▪

 

 برق صنعتی و اتوماسیون زیمنس 

 (یبرق صنعت یبخش اول )مبان

 یپرکاربرد در برق صنعت زاتیبا تجه ییآشنا ▪

 AC یموتورها یو نحوه سربند یکیالکتر   یبا موتورها ییآشنا ▪

 و یآنها توسط مدارات فرمان و درا  ی راه انداز  یموتورها و نحوه  یبا پلاک خوان ییآشنا ▪

 مدارات فرمان و قدرت یو طراح یبا نقشه خوان ییآشنا ▪

 : ر یمدارات مهم و پرکاربرد به شرح ز  یبررس ▪

o  یمدار لحظه ا حیتشر   

o  مدار دائم )خودنگهدار(  حیتشر 

o  یگر یپس از د یکیمدار   حیتشر 

o  یگر ی د  یبجا یکیمدار   حیتشر 

o  راستگرد کند –مدار چپگرد  حیتشر 

o  راستگرد تند –مدار چپگرد  حیتشر 

o  یمدار ستاره مثلث دست حیتشر 



 

 

o  ک یمدار ستاره مثلث اتومات حیتشر 

o  چپگرد / راستگرد  –مدار ستاره مثلث   حیتشر 

o  قطب(  ر ییمدار دالاندر )الکتروموتور دو سرعته با استفاده از تغ حیتشر 

o با استفاده از مدار فرمان  یچند پروژه صنعت یاجرا 

 , …( RTD , TC , LOADCELLپرکاربرد ) قیابزاردق زاتیبا سنسورها و تجه  ییآشنا ▪

 

 ( Siemens بخش دوم ) اتوماسیون صنعتی

 های شرکت زیمنس و معرفی ماژول ها PLCآشنایی با انواع  ▪

 STEP 7 (SIMATIC Manager)معرفی نرم افزار  ▪

 نحوه ایجاد یک پروژه جدید به دو روش دستی و اتوماتیک  ▪

 فزار نرم ا HWConfigپیکربندی سخت افزار در محیط آشنایی با مراحل  ▪

آشنایی با شبکه صنعتی پروفیباس و نحوه کانفیگ کردن )پیکربندی سخت افزاری( شبکه   ▪

 پروفیباس

   ET200Mو  PLCنحوه بررسی ارتباط بین  ▪

 و .... CPU-SMتنظیم پارامتر های مهم انواع ماژول های موجود در برنامه از جمله   ▪

 PLCآشنایی با سیم کشی و نحوه ی اتصال تجهیزات به   ▪

و تشریح کاربرد های هر   (LAD-STL-FBD-SCL)بررسی انواع زبان های برنامه نویسی  ▪

 کدام

 



 

 

 جهت برنامه نویسی Overviewsتوابع موجود در پنجره   آشنایی با دستورات پایه و ▪

(BIT LOGIC-Comparator-Converter-Counter-DB call-Jump-Integer function-

Floating Point-Move-Program Control-Shift/Rotate-Status bits-Timers-Word 

logic) 

 جهت شبیه سازی پروژه های انجام شده  PLCSIMتشریح کار با  ▪

و مدار   PLCو تشریح تفاوت بین برنامه نویسی  PLCای پروژه های مدار فرمان در اجر  ▪

 فرمان 

 آشنایی با کلیه ی امکانات نرم افزار شامل : ▪

o و تشریح انواع آدرس دهی در  چگونگی تعریف سیمبلPLC   با بیان انواع دیتا

 تایپ های مهم و پرکاربرد 

o  ابزارModule Information  

o  ابزارDiagnostic Buffer  جهت بررسی خطا های موجود در سیستم و چگونگی

 رفع خطا

o  ابزارOperation Mode  

o  نحوه ایجاد جدولVAT و تشریح کاربرد آن در پروژه 

o  نحوهModify  وForce کردن آدرس های مورد نظر 

پروژه کنترل    –از جمله : پروژه کنترل نوار نقاله اجرای چندین پروژه صنعتی جهت درک بهتر  ▪

پروژه چراغ راهنمایی و   –پروژه بطری پر کن  –پروژه پارکینگ اتوماتیک  –دمای یک سوله 

 رانندگی  

 و کار عملی با سخت افزار  PLCبرنامه به  Download/Uploadتشریح  ▪



 

  


