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ในสายพานลำาเลียงที่มีความยาวและมี
โหลด ที่มีน้ำาหนักเยอะ มักใช้ตัวหมุนเสริม
แทนที่ ฐานตัวเลื่อนเพื่อลดแรงดึง
ผลลัพธ์ ดรัม ส่วนปลายจะมีการติดตั้ง
เพื่อให้สามารถปรับ ตำาแหน่งได้ ดงนั้นจึง
มีการทำางานเป็นดรัมที่ มีการดึง ด้วย
ระยะห่างจากศูนย์กลางที่ มากกว่า  
2000 mm จึงควรมีการติดตั้งตัว หมุน
เสริมในด้านย้อนกลับด้วยเช่นกัน ซึ่ง
จะช่วยป้องกันการแอ่นของสายพานมาก
เกินไปจากน้ำาหนักของตัวสายพานเอง 

ในสายพานมาตรฐานสำาหรับการจัดการ
วัสดุ ที่มีน้ำาหนักเบา สายพานลำาเลียงจะมี
การ  เคลื่อนที่บนดรัมส่วนท้าย 2 ดรัม 
(ในกรณีนี้ คือดรัมส่วนปลายและดรัมที่
ขับเคลื่อน) โครงสร้างที่ดีที่สุดที่เรียก
ว่าการขับเคลื่อน ส่วนหัว คือเมื่อดรัมที่
ขับเคลื่อนที่อยู่ปลาย ของสายพาน
ลำาเลียงเมื่อผลิตภัณฑ์มีการ ระบายออก 
ในกรณีนี้การทำางานด้วยแรงจะ ให้
ประสิทธิภาพมากกว่าการขับเคลื่อนส่วน
ท้าย (ดูการคำานวณ)

หากไม่สามารถทำาการปรับระยะห่างจาก
ศูนย์กลางได้หรือทำาการปรับได้เล็กน้อย
เช่น เนื่องจากสายพานลำาลียงอยู่ใน
ตำาแหน่งหลังสายพานอีกเส้นโดยตรง 
ระบบ การยกข้ึนจะถูกวางลงในด้านย้อน
กลับ

ในการจัดการวัสดุที่มีน้ำาหนักเบา 
สายพาน ลำาเลียงที่มีสายพานแบบรางจะ
ถูกนำามาใช้ ในการลำาเลียงสินค้าจำานวน
มาก ในกรณีนี้จะ มีการติดตั้งชุดของตัว
หมุนเสริม 2 หรือ 3 ส่วนที่ด้านบน

หรือใช้ตัวรองรับสายพานที่ทำาให้เป็นราง 

สำาหรับรายละเอียดเพิ่มเติมเกี่ยวกับพื้นที่
ส่ง กำาลังระหว่างดรัมและร่องโปรดดู
หน้าที่ 8

คำาจำากัดความและคำาอธิบาย
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เส้นผ่านศูนย์กลางของดรัม 

ดรัมที่มีเส้นผ่านศูนย์กลางขนาดเล็กมาก
โดยเฉพาะอย่างยิ่งในสายพานที่มีความ
กว้างอาจมีการเบนอย่างมีนัยยะสำาคัญที่
ไม่ สามารถยอมรับได้ เป็นผลให้สายพาน
เกิดการยับย่นและการสูญเสียทิศทางที่
ไม่ ต้องการ

ทำาการตรวจสอบแบบย้อนกลับ (ดูหน้าที่ 
17)

ค่าความสูงส่วนบนสุดที่ระบุในตาราง
ด้านล่างหัวข้อ II และ III เป็นค่าสูงสุด
และในกรณีพิเศษบางกรณีลดลงเพื่อให้ 
สอดคล้องกับในหัวข้อ I โดยเฉพาะอย่าง
ยิ่งหากแรงด้านข้างเป็นสาเหตุให้
สายพานมีการยับย่น

นอกจากนี้ยังสามารถประยุกต์ใช้ได้กับ
ตัวขับเคลื่อนกึ่งกลางหรือสายพานที่มี
ความกว้างซึ่งมีระยะห่างระหว่างดรัมส่วน
ท้าย และดรัมที่ขับเคลื่อนน้อยเกินไปใน
การชดเชยแรงดึงในสายพาน

ดรัมขับเคลื่อนอาจมีรูปร่างเป็น 
ทรงกระบอกหากมีการใช้อุปกรณ์ปรับ
ทิศทาง

เราขอแนะนำาตัวขับเคลื่อนที่ส่วนกึ่งกลาง
เป็นทรงกระบอกและขอบค่อยๆ เรียวเล็ก
ลง ความยาวของส่วนของทรงกระบอก
ของ ดรัมควรมีค่าเป็น b/2

สำาหรับข้อมูลเพิ่มเติม โปรดดูในหน้าที่ 11

หากความกว้างของสายพานน้อยกว่า
ความยาวของดรัมมาก ความกว้างของ
สายพานจะเป็นตัวกำาหนดสัดส่วนของด
รัมที่ขับเคลื่อน

 ข้อแนะนำาสำาหรับค่า conicity h [mm]      เส้นผ่านศูนย์กลางของดรัม [mm]
    ถึง 200 > 200 ถึง 500 > 500
    I  สายพานชั้นเดียว 0.5 0.8 1.0
   II  สายพาน 2 ชั้น 0.7 1.3 1.5
  NOVO, E10/M, E15/M, E20/M
  III  สายพาน 3 ชั้น 1.0 1.6 2.0
 

เส้นผ่านศูนย์กลางควรมีขนาดใหญ่ที่สุด
เท่าที่เป็นไปได้เสมอ เส้นผ่านศูนย์กลาง
ต่ำาที่สุดที่สามารถยอมรับได้กำาหนดจาก:

–  แรงดึงผลลัพธ์ที่มีการส่ง  
(ดูวิธีการในการคำานวณเส้นผ่าน 
ศูนย์กลางของดรัม)

– คุณสมบัติความยืดหยุ่นของสายพาน
ที่ ใช้ (ดู dmin ในขอบข่ายผลิตภัณฑ์)

–  คุณสมบัติความยืดหยุ่นของ  
โครงสร้างด้านข้างและโครงสร้าง  
ตามความยาวที่เชื่อมต่อ (ข้อมูลเชิง 
เทคนิค 2, อ้างอิงหมายเลข 318)

ดรัม

ดรัมที่ขับเคลื่อน
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พื้นผิวที่มีการหุ้ม

พื้นผิวเรียบ
พื้นผิวของดรัมทั้งหมดควรมีความเรียบ 
ร่องใดๆ ที่เห็นได้ชัดเจนซึ่งมีสาเหตุมา 
จากการหมุนของดรัมจะส่งผลเสียหาย
ต่อทิศทาง
ความขรุขระ RZ ≤ 25 (DIN EN ISO 4287) 
(ความสูงของร่องสูงสุด ≤ 25 μm)

ในทำานองเดียวกันกับการหุ้มพันดรัม
เราขอแนะนำาว่าดรัมที่มีพื้นผิวเรียบ
และมีความกว้าง ควรกลึงความไม่
สมมาตรจากกึ่งกลางในแต่ละด้าน
ร่องจากการหมุนใดๆ ที่เหลือบนดรัมจะ
ต้องมีความสมมาตร ดังนั้นทิศทางการ
เคลื่อนที่จึงมีความเป็นกลาง

เมื่อพิจารณาสารเคลือบ 0, U0, A0, E0,   
V1, U1, UH การหุ้มดรัมมักมีการใช้เพื่อ 
ปรับปรุงแรงเสียดทานของดรัมที่ 
ขับเคลื่อน การหุ้มควรใช้วัสดุต้านทาน
การ กัดกร่อน เช่น โพลียูรีเทน หรือยาง

การหุ้มด้วยพลาสติกควรมีความแข็ง
อย่าง น้อย 85 Shore A ที่อุณหภูมิ 20 °C 
เพื่อ หลีกเลี่ยงการสึกหรอและการฉีกขาด
มาก เกินไป การหุ้มด้วยยางควรมีความ
แข็ง มากกว่า 65 Shore A และควรใช้ยาง
ที่มี 

อีกวิธีการหนึ่งที่ลูกค้าสามารถ
ประยุกต์ใช้ได้ด้วยตัวเองนั่นคือการพัน
ตัวหุ้มที่มีความเสียดทาน เช่น Siegling 
Transilon ด้วยสารเคลือบ U2 ในรูปแบบ
เกลียวรอบดรัม

เพื่อหลีกเลี่ยงปัญหาจากการแนะนำาใดๆ
เราขอแนะนำาให้ทำาการพันตัวหุ้มที่มี 
ความเสียดทานออกห่างจากกึ่งกลาง
ของดรัมในลักษณะสมมาตรทั้ง 2 ด้าน
โดยเฉพาะอย่างยิ่งดรัมที่มีความกว้าง 
การ

หุ้มดรัมที่มีรูปแบบหรือโครงสร้างใดๆ ที่มี
อยู่ (เช่น รูปแบบสี่เหลี่ยมขนมเปียกปูน)
จะต้องพันออกห่างจากกึ่งกลางของดรัม
ใน ลักษณะสมมาตรเช่นเดียวกัน
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ในสายพานลำาเลียงที่มีความยาว และมี
โหลดหนัก ระบบการยกข้ึนนี้จะอยู่ใน
ตำาแหน่งหลังดรัมขับเคลื่อนโดยตรงเพื่อ
ชดเชยการยดืทีด่า้นบนทนัทเีมือ่สายพาน
ลำาเลียงมีการยกข้ึน

ตัวอย่างของการดึงที่ข้ึนอยู่กับแรง ได้แก่ 
น้ำาหนักที่แขวนด้วยเชือกหรือสายเคเบิล
นอกจากนี้ยังสามารถใช้ระบบการยกข้ึน
ด้วยแรงลม ไฮโดรลิก หรือสปริงได้

 

แนะนำาให้ใช้ระบบการยกข้ึนที่ข้ึนอยู่กับ
แรงในสภาพแวดล้อมที่มีอุณหภูมิสูงและ
มีความผันผวนของอุณหภูมิ

ระบบการยกข้ึนที่ข้ึนอยู่กับแรงไม่เหมาะ
สมสำาหรับการเป็นตัวขับเคลื่อนแบบย้อน
กลับ

ระบบการยกขึ้น

ระบบการยกขึ้นที่มีการทำางานแบบหมุน

ระบบการยกขึ้นที่ขึ้นอยู่กับแรง

แรงดันสัมผัสของสายพานที่มีต่อดรัมขับ  
เคลื่อนที่จำาเป็นต่อการส่งแรงดึงผลลัพธ์
มีการสร้างข้ึนจากการยืดของสายพาน
โดยใช้อุปกรณ์ในการดึง

ดรัมส่วยท้ายสามารถใช้เป็นดรัมในการ
ดึงหากมีการปรับตำาแหน่งด้วยการหมุน
สกรู (ยังคงขนานไปกับดรัมขับเคลื่อน)
สายพานลำาเลียงมักมีโครงสร้างเช่นนี้
เมื่อ

มีการใช้ Siegling Transilon เนื่องจาก 
Siegling Transilon แทบจะไม่ยืดออกเลย
(หมายความว่าการยกข้ึนสั้นๆ) และมี
เสถียรภาพเชิงมิติอย่างแท้จริง (ไม่ 
ต้องการการดึงใหม่)

แต่อย่างไรก็ตามอุปกรณ์การดึงแบบไม่
ยืดหยุ่นไม่อนุญาตให้มีการชดเชยใดๆ
สำาหรับความยาวของสายพานเมื่อมีการ
ยกสายพานลำาเลียงข้ึน หรือเนื่องจากมี
โหลดไม่เท่ากัน หรือได้รับผลกระทบ
เนื่องจากอุณหภูมิ
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หากเป็นไปได้ให้หลีกเลี่ยงโครงสร้างที่มี
ลักษณะเป็นบานเกล็ด เนื่องจากมักทำาให้
สายพานมีการสึกหรอหรือฉีกขาดเพิ่ม
มากข้ึน และมีเสียงรบกวนเมื่อสายพานมี
การทำางาน

การทำาความสะอาดตัวรองรับแบบเลื่อน
ก่อนให้สายพานลำาเลียงมีการทำางานเป็น
สิ่งสำาคัญเนื่องจากสีเคลือบปกกันหรือ
น้ำามันชักเงาที่หลงเหลือ หรือสิ่งสกปรก
อื่นๆ อาจสร้างการรบกวนเป็นอย่างมาก
(เช่น ปัญหาในเรื่องของทิศทาง การ
สร้างความเสียหายให้กับสายพาน และ
การเพิ่มแรงเสียดทาน)

โดยทั่วไปตัวหมุนเสริมจะเกี่ยวข้องกับ 
พฤติกรรมการลากและการปรับทิศทาง
ให้ มีความเรียบในระดับต่ำา ด้วยเหตุนี้ตัว
หมุน เสริมแทบจะมีการติดตั้งแบริ่งและ
ซีลลิ่งที่
มีแรงเสียดทานต่ำาแยกต่างหาก เพื่อที่จะ
รักษาโมเมนต์ความเฉื่อยให้มีค่าต่ำาที่สุด
เท่าที่เป็นไปได้ ท่อของตัวหมุนมักจะทำามา
จากท่อเหล็กที่มีความแม่นยำาหรือท่อ
อากาศขนาดเล็ก (ดูมาตรฐาน DIN EN 
10220)

 

ฐานตัวเลื่อนสามารถปรับได้อย่างแม่นยำา
เนื่องจากมีแรงเสียดทานในการเลื่อน
กระทำาต่อสายพานอย่างรุนแรง ขอบของ
ฐานตัวเลื่อนจะต้องได้รับการกลึงออก 
วางพื้นที่รองรับสายพานให้อยู่ต่ำากว่า
สายพานประมาณ 2 – 3 mm

โดยทั่วไปแล้วจะใช้แผ่นโลหะ พลาสติก
แข็ง (Resopal, Duropal หรือที่คล้ายคลึง
กัน) และยึดติดกับไม้อัดเป็นวัสดุรองรับ 
ประกอบกับด้านล่างของสายพาน 
Siegling Transilon ที่มีความเรียบทำาให้
วัสดุเหล่านี้ มีพฤติกรรมการเสียดทาน
อย่างดีเยี่ยม แต่ 

ทั้งนี้ข้ึนอยู่กับคุณสมบัติของพื้นผิวและ
เงื่อนไขของสายพานที่มีการใช้งานที่ทำา
ให้อาจมีความจำาเป็นในการเปลี่ยนแปลง
 

นอกจากนนี้ยังมีการใช้ตัวหมุนเสริมที่
เป็นพลาสติก (ข้อดี: ทนต่อการกัดกร่อน
และความสกปรกสูง โปรดสังเกต: มีความ
เป็นไปได้ในการสร้างไฟฟ้าสถิต)

ระยะ pitch ของตัวหมุนเสริมมีการ ตรวจ
วัดตามความยาวของสินค้าของอุปกรณ์
ที่ท่านต้องการลำาเลียง หากระยะ pitch 
ของตัวหมุนเสริมมีค่า ≤ ½ ของความ
ยาวขอบ น้ำาหนักของสินค้าจะต้องรองรับ
ด้วยตัวหมุน 2 ตัว

ตัวรองรับสายพาน

ฐานตัวเลื่อน

ตัวหมุนเสริม
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ชุดตัวหมุนเสริม 2 ชิ้นรูปแบบ N2

≥ 10 mm

≤ 10 mm

ตัวหมุนเสริมรูปแบบ M

ระยะห่างระหว่างตัวหมุนเสริมมีการ
กำาหนดตามความยาวของขอบของ
สินค้าของอุปกรณ์ที่ท่านต้องการ
ลำาเลียง
หากระยะห่างระหว่างตัวหมุนเสริมมีค่า  
≤ ½ ของความยาวขอบ สินค้าจะต้องม 
การรองรับด้วยตัวหมุน 2 ตัวเสมอ ี

l0 =   ระยะ pitch ของตัวหมุน เสริม
ด้านบน [mm]

lu =   ระยะ pitch ของตัวหมุน เสริม
ด้านย้อนกลับ [mm]

yB =   การแอ่นสูงสุดของ สายพาน
ลำาเลียง [mm]

F =   แรงดึงของสายพานใน ตำาแหน่ง
ที่เกี่ยวข้องใน N

m'0 + m'B =    น้ำาหนักของสินค้าที่ลำาเลียง และ
สายพานในหน่วย kg/m

k1% =   ค่าการดึง/การยืดในสภาวะ   
คลายตัวตามมาตรฐาน   
ISO 21181 ในหน่วย  
N/ความกว้าง mm

b0 =   ความกว้างของสายพานใน
หน่วย mm

ε % =  การยืดเมื่อมีการติดตั้ง

ระยะ pitch ของตัวหมุนเสริมข้ึนอยู่กับ
แรงดึงของสายพานและมวล สูตรต่อไปนี้
ใช้ในการคำานวณ:

              yB . 800 . F
l0 =      [mm]
               m'0 + m'B

F = ε % . k1% . b0  [N]

หากการแอ่นสูงสุด 1 % สามารถยอมรับ
ได้ หรือกล่าวอีกนัยหนึ่งหากมีการใช้  
yB = 0.01 l0 แล้ว

             
8 . Fl0 =   [mm]

         m'0 + m'B

ชุดตัวหมุนเสริม 2 ชิ้นรูปแบบ N2

แผนผังและขนาดของตัวหมุนเสริมเป็นไป
ตามมาตรฐาน DIN 22107/ISO 1537
วัตถุประสงค์ของรูปแบบ M (เทอม DIN)
คือการรองรับสายพานเมื่อมีการขับ
เคลื่อน ในสภาพแบนราบที่ด้านบนและ
ด้านย้อนกลับ และสายพานที่เป็นรางใน
ด้านย้อนกลับ ในด้านบนสุดของ
สายพานที่เป็นรางมัก รองรับด้วยตัว
หมุนเสริมในรูปแบบ N หรือ P เสมอ

ชุดของตัวหมุนเสริม 2 ชิ้นควรมี
โครงสร้างแบบเอียงและซ้อนทับกัน
ประมาณ 10 mm

ในกรณีของโครงสร้างชุดตัวหมุนเสริม 2 
ชิ้นที่ไม่มีการซ้อนทับกัน ช่องว่างระหว่าง
ตัวหมุนเสริมจะต้องมีค่าน้อยที่สุดเพื่อ
หลีกเลี่ยงการยับย่นของสายพาน

แผนผังของตัวหมุนเสริม 

ชุดตัวหมุนเสริม 3 ชิ้นรูปแบบ P

ชดุตวัหมุนเสรมิ 3 ชิน้รปูแบบ P มมีมุราง 20 – 40°

ระยะ pitch ของตัวหมุนเสริมสำาหรับสินค้า
ของอุปกรณ์

คำาแนะนำา:  l0 สูงสุด ≤ 2 b0 
 lu ≈ 2 – 3 l0 สูงสุด
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ตัวหมุนที่มีการตรึง

Is = ความกว้างของสายพาน  b0 · ปัจจัย c7  
[mm]

ตัวหมุนที่มีการตรึงถูกนำามาใช้เมื่อ:

–  ส่วนโค้งสัมผัสของสายพานลำาเลียง   
บนดรัมที่ขับเคลื่อนมีค่าเพิ่มข้ึน

–  ระยะห่างระหว่างด้านบนสุดและด้าน   
ย้อนกลับจะต้องมีค่าเล็กน้อยด้วย 
เหตุผลของการออกแบบหรือการ
ก่อสร้าง

เมื่อมีการใช้สายพานที่พื้นผิวมีรูปแบบ 
ต่างๆ เราแนะนำาให้ทำาการหุ้มดรัมเพื่อลด
เสียงรบกวน

หากเส้นโค้งสัมผัสของตัวหมุนที่มีการ 
ตรึง ตัวหมุนเสริม และตัวหมุนนำามีขนาด
เล็ก เส้นผ่านศูนย์กลางของตัวหมุนเหล่า
นี้ อาจเท่ากับ 1/2 dmin ตราบใดที่เส้น
โค้งสัมผัสมีค่าไม่เกิน 15° (สำาหรับ dmin ดู
ในเอกสารข้อมูลที่เหมาะสม)

ขอบด้านบนสุดของดรัมส่วนท้ายจะต้อง
เรียงเป็นแนวเดียวกันกับขอบด้านบนสุด
ของตัวหมุนแบบรางที่อยู่ตรงกลาง

ในบริเวณการเปลี่ยนแปลงของสายพาน
แบบรางจาก ดรัมไปยังตำาแหน่งตัว
รองรับสายพาน (และในทางกลับกัน) 
ขอบทำาให้มีการยืดเพิ่มข้ึน

เป็นผลให้ควรสังเกตแนวทางต่อไปนี้ 
สำาหรับความยาวในการเปลี่ยนแปลง
ls:

โปรดสังเกต:
เพื่อให้แน่ใจว่าคำาแนะนำาของสายพานมี
ความเหมาะสม เราแนะนำาว่าดรัมส่วนท้าย
ควรมีรูปแบบปลายเรียว/ทรงกระบอก

มุมของราง   15° 20° 30° 40°

c7 0.7 0.9 1.5 2
 

เส้นผ่านศูนย์กลางต่ำาสุดสำาหรับเส้นโค้ง
สัมผัสขนาดเล็ก

ความยาวในการเปลี่ยนแปลง

หากสายพานที่มีรูปร่างเป็นรางมีการรองรับด้วยแผ่นโลหะ ขอบของโลหะที่หันไปทาง
ตัวหมุนส่วนท้ายจะต้องได้รับการกลึงเป็นอย่างดี ในกรณีนี้เราขอแนะนำาให้ท่านติดต่อ
กับวิศวกรประยุกต์ใช้งานของ Forbo Siegling 
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ขอบใบมีด

หากสายพานที่มีขอบใบมีดมีการ
เคลื่อนที่ในทิศทางเดียวสามารถทำาการ
ติดตั้งตัวหมุนที่มีการดึงที่ข้ึนอยู่กับแรง
หลังดรัมที่ขับเคลื่อนแทนที่การยกข้ึน
แบบหมุนเพื่อมั่นใจได้ว่าค่าการยืดของ
สายพานมีความถูกต้อง ตัวหมุนในการ
ดึงที่สามารถเคลื่อนย้ายได้นี้จะช่วยลด
แรงดึงของสายพานที่ขอบใบมีด และ
สามารถลดแรงเสียดทานบนขอบใบมีด
ลงได้เป็นอย่างมากเมื่อเทียบกับการยก
ข้ึนแบบใช้การหมุนสกรู

การบริโภคพลังงานของสายพานจะมีค่า
เพิ่มข้ึนเมื่อมีการหมุนรอบขอบใบมีด ใน
ขณะเดียวกันสายพานจะมีความร้อนเพิ่ม
สูงข้ึนเนื่องจากมีแรงเสียดทานบนขอบใบ
มีดเมื่อมีการเคลื่อนที่ด้วยความเร็วสูง

เมื่อการยืดขณะติดตั้งมีค่าต่ำา (< 0.3 %) 
แรงเสียดทานนี้เป็นสาเหตุให้สายพานหด
ตัวลงตามความยาว

ด้วยเหตุผลนี้ เส้นโค้งสัมผัสจึงควรมีค่า
เล็กที่สุดเท่าที่เป็นไปได้ (มีการบริโภค
พลังงานและการสร้างความร้อนต่ำา 
ต้องการแรงดึงเล็กน้อย

ขอบใบมีดแบบหมุนมีการนำามาใช้งาน
มากข้ึนเนื่องจากแรงเสียดทานบนขอบใบ
มีดลดลงเป็นอย่างมาก โดยปกติมีการใช้
ขอบใบมีดที่มีเส้นผ่านศูนย์กลาง  
4  – 10 mm 

ขอบใบมีดที่มีการตรึง

ขอบใบมีดที่มีการหมุน
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การปรับทิศทางของสายพาน

หลักการพื้นฐานของการปรับทิศทาง 
ของสายพานลำาเลียงแบบตรง 

สายพานลำาเลียงจะต้องมีความแข็งเท่าที่
เป็นไปได้ รูปร่างของสายพานจะต้องไม่ได้
รับผลกระทบอันเนื่องมาจากแรงที่ได้รับ
อิทธิพลจากสายพาน

ดรัมทั้งหมดบนสายพานลำาเลียงโดย
เฉพาะอย่างยิ่งดรัมที่ขับเคลื่อนจะต้องมี
ความสะอาด กำาจัดสารยับยั้งการเกิด
สนิม น้ำามัน สิ่งสกปรกที่เกาะอยู่ออกจาก
ฐานตัวเลื่อนหรือตัวรองรับ ดรัม และตัว
หมุน เปลี่ยนชิ้นส่วนที่เสียหายหรือมีการ
สึกหรอมาก

จัดเรียงขอบใบมีด ดรัมขับเคลื่อน และ
ดรัมส่วนท้าย ตลอดจนตัวหมุนเสริมเพื่อ
ให้ขนานกัน

จัดเรียงดรัมส่วนท้ายเพื่อให้ขนานกันและ
ทำามุมที่ถูกต้องกับสายพานลำาเลียงโดย
การปรับดรัมจนกระทั่งระยะห่างจาก
กึ่งกลาง 1 และเส้นทแยงมุม 2 มีค่าเท่า
กัน

ดรัมที่ไม่มีการจัดเรียงอาจทำาให้สายพาน
มีการเปลี่ยนทิศทาง

อีกวิธีการหนึ่งคือประการแรกให้จัดเรียง
ดรัมที่ขับเคลื่อนให้อยู่ในมุมที่ถูกต้องแล้ว
ทำาการปรับดรัมส่วนท้ายจนกระทั่งระยะ
ห่างจากจุดกึ่งกลาง 1 เท่ากัน

การเริ่มต้นจากดรัมส่วนท้ายจะช่วยให้
ท่านสามารถจัดเรียงส่วนของตัวหมุน
เสริมหรือฐานของตัวเลื่อนแต่ละตัวเพื่อให้
ขนานกันได้

ควรมีการโหลดสินค้าลงบนกึ่งกลางของ
สายพานและในทิศทางของการลำาเลียง
เสมอ สินค้าจะต้องไม่ตกลงมาจาก
ตำาแหน่งที่มีความสูงมาก

ควรให้ความสนใจกับคุณภาพพื้นผิวขอ
งดรัม

ดรัมที่มีการจัดเรียงในมุมที่ถูกต้อง
สายพานจะมีการเคลื่อนที่เป็นเส้นตรง

< 90° 90°
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ผลของอุณหภูมิ

ดรัมปลายเรียว/ทรงกระบอก อยู่ใน
ตำาแหน่งกึ่งกลางสายพานลำาเลียง

ความเร็วของสายพานและเส้นผ่าน
ศูนย์กลางของดรัมที่มากกว่า จะมีผลกระ
ทบจากศูนย์กลางมากกว่า

สำาหรับคำาแนะนำาเกี่ยวกับ conicity 
อ้างอิงในหน้าที่ 3

ดรัมมีลักษณะปลายเรียว/ทรงกระบอก

ค่า conicity มากเกินไป
สายพานจะไม่มีการเกาะรัดดรัมและไม่มี
การนำา หากระยะห่างจากกึ่งกลางน้อย
เกินไปให้ทำาการเลือกการยืดเมื่อมีการติด
ตั้งเพื่อให้ขอบของสายพานมีการเกาะรัด
ดรัม

สายพานแคบเกินไป
วิธีการแก้ไข: เลือกดรัมให้มีสัดส่วนที่
เหมาะสมกับความกว้างของสายพาน

สายพานมีความกว้างมากกว่าดรัม 
หลีกเลี่ยงความเสียหายทั้งหมด 
เนื่องจากมีการควบคุมไม่สม่ำาเสมอ เหนือ
สิ่งอื่นใดสายพานมีความยืดหยุ่นด้าน
ข้าง 

การกระจายความร้อนและโหลดบน 
สายพานไม่สม่ำาเสมอ จะทำาให้เกิดการ
เปลี่ยนแปลงสภาพการดึงภายใน
สายพานแบบไม่สม่ำาเสมอ

ซึ่งจะทำาให้มีการสร้างแรงในการควบคุม
ที่อาจเป็นสาเหตุให้สายพานมีการสูญ
เสียทิศทางได้ เราขอแนะนำาให้ใช้อุปกรณ์
ในการปรับทิศทางของสายพานแบบ
อัตโนมัติ

ผลกระทบของค่า conicity และความกว้าง
ของสายพาน
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ผลของตัวหมุนเสริม
ข้ึนอยู่กับความเร็วของสายพาน ทิศทาง
ของ สายพานแบบรางสามารถปรับปรุง
ได้โดย การหมุนตัวหมุนด้านข้างข้ึน
ประมาณ 3° ในทิศทางการเคลื่อนที่ของ
สายพาน 

ท่านสามารถควบคุมสายพานที่ไม่เป็น
แบบรางได้อย่างพอเพียงด้วยการติดตั้ง
ตัวหมุนเสริมเพื่อให้สามารถปรับทิศทาง
ในแนวนอนได้ จากนั้นทำาการหมุน
ประมาณ 2 – 4° 
เราขอแนะนำาวิธีการนี้สำาหรับสายพานที่มี
ความยาว 

ผลของตัวหมุนแบบร่างคว่ำา 

ชุดของตัวหมุนแบบรางคว่ำาบนกึ่งกลาง
ของ สายพานในด้านย้อนกลับจะทำาให้
สายพาน อยู่ในบริเวณกึ่งกลางได้ค่อน
ข้างดีหากวางไว้ใกล้กับดรัมส่วนท้าย 



การปรับ 

– ดรมัทัง้หมดจะตอ้งมกีารตัง้คา่ตาม   
พื้นฐานเพื่อให้แกนของดรัมขนาน
กัน

– ติดตั้งสายพานและปรับดรัมในการ
ดึง B (รักษาแนวแกนให้ขนานกับ
ดรัมตัว อื่น) จนกระทั่งได้รับแรงดึง
ตามต้องการ

– ปรับทิศทางของสายพานด้วยดรัม  
C และ D ท่านอาจต้องทำาการ ติดตั้ง
ระบบการปรับสายพานโดยใช้ดรัม C 
หรือ D เป็นดรัมควบคุม 

การใช้ตัวหมุนที่มีการตรึง

13

การควบคุมสายพานด้วยดรัมปลายเรียว/
ทรงกระบอก

การปรับ  

– ติดตั้งสายพานและดรัม A + B เพื่อ
ให้ แกนขนานกันจนกระทั่งการยืด
เมื่อมีการ ติดตั้งมีค่าตามต้องการ

– ท่านสามารถทำาการปรับทิศทางของ 
สายพานให้ถูกต้องโดยการดึงหรือ
หย่อนปลายด้านหนึ่งของดรัมใน
การดึง สายพานลำาเลียงจะมีการ
เคลื่อนไปทางขอบของสายพานที่
หย่อน

–  ท่านอาจจำาเป็นต้องใช้ระบบนำา  
สายพานที่อยู่ติดกับดรัมส่วนท้าย  
(เช่น สายพานที่มีความสั้นและกว้าง)

การควบคุมประสิทธิภาพโดยส่วนใหญ่
มักจะมีการแบ่งโดยตัวหมุนที่มีการตรึงที่
ดรัมส่วนท้าย โดยตัวหมุนที่มีการตรึง D 
มีการเคลื่อนที่ในทิศทาง 1 และตัวหมุนที่
มีการตรึง C มีการเคลื่อนที่ในทิศทาง 2 

การปรับทิศทางจะมีประสิทธิภาพมาก
หากท่านใช้ตัวหมุนที่มีการตรึง C และ D 
เหนือสิ่งอื่นใดเมื่อตัวหมุนเหล่านี้เริ่ม
สัมผัสกับด้านที่มีสารเคลือบของ
สายพาน (เนื่องจากมีสัมประสิทธิ์แรง
เสียดทานที่ดี)

ตัวหมุนที่มีการตรึงสามารถทำาการปรับได้ตามแกน XY (เมื่อ
สายพานมีการเคลื่อนที่ข้ึนและลง) เป็นผลให้ขอบของสายพาน
แทบไม่ได้รับผลกระทบรุนแรงเลยและการผิดรูปส่วนใหญ่ของ
เส้นใยจะได้รับการป้องกัน การควบคุมสายพานแบบอัตโนมัติมี
ประสิทธิภาพมากข้ึนจากการใช้ตัวหมุนที่มีการตรึงซึ่งสามารถ
ปรับได้โดยมอเตอร์ (ดูหน้าที่ 15) 

ดรัมปลายเรียว/ทรงกระบอกควร
สามารถปรับได้เพื่อชดเชยความทนใน
การผลิตในสายพานลำาเลียง

หากสายพานลำาเลียงมีความยาว ≥ 5 m 
ดรัมส่วนท้ายทั้งสองควรเป็นแบบปลาย
เรียว/ทรงกระบอก

หากดรมัปลายเรยีว/ทรงกระบอกไมม่ี
การนำาสายพานอยา่งเพยีงพอ สามารถใช้

ตัวหมุนที่วางอยู่ตรงมุมหรืออุปกรณ์
ควบคุมสายพานแบบอัตโนมัติ
ในสายพานแบบสี่เหลี่ยมจัตุรัส (ระยะห่าง
จากกึ่งกลาง ~ ความกว้างของสายพาน) 
หรือเมื่อมีอัตราส่วนความยาวต่อความ
กว้างไม่ดีนัก สายพานจะไม่สามารถ
ทำาการปรับด้วยดรัมปลายเรียว/ทรง
กระบอก เราขอแนะนำาให้ใช้ระบบควบคุม
สายพานแบบอัตโนมัติ (หน้าที่ 15)

A

ดรัมส่วนท้าย

B

ดรัมที่ขับเคลื่อน

ค
วา

ม
กว

้าง
ขอ

งส
าย

พ
าน

ระยะห่างจากกึ่งกลาง

1
2
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ระบบการยกขึ้นในด้านย้อนกลับ 

ตัวหมุนส่วนท้าย G และ F และดรัมที่มีการ
ดึง E สามารถทำาการปรับได้ในทิศทางที่
หัวลูกศรชี้โดยให้ดรัมที่มีการดึง E เป็นตัว
ขับเคลื่อน

วิธีการแก้ไขที่ง่ายทางหนึ่งคือการติดตั้ง
ดรัม G, F และ E บนระนาย H ให้เป็น
อุปกรณ์เดี่ยวที่สามารถปรับไดในทิศทาง
ที่หัวลูกศรชี้

โปรดอ้างอิงหน้าต่อไปนี้และหน้าที่ผ่านมา
สำาหรับข้อมูลเพิ่มเติมเกี่ยวกับแผนผัง รูป
แบบ และคุณสมบัติในการควบคุมของด
รัม A, B, C และ D

การปรับ

– ดรัมทั้งหมดจะต้องมีการตั้งค่าตาม 
พื้นฐานเพื่อให้แกนของดรัมขนาน
กัน

– ติดตั้งสายพานและปรับดรัมในการ
ดึง E (รักษาแนวแกนให้ขนานกับ
ดรัมตัว อื่น) จนกระทั่งได้รับแรงดึง
ตามต้องการ

– ปรับทิศทางของสายพานด้วย   
ตัวหมุนที่มีการตรึง C และหาก 
จำาเป็นให้ปรับดรัมส่วนท้าย G และ F 
หรือระนาบ H ท่านอาจต้องการระบบ
นำาสายพานในที่นี้

การปรับ

– ดรัมทั้งหมดจะต้องมีการตั้งค่าตาม  
พื้นฐานเพื่อให้แกนของดรัมขนาน
กัน

– ติดตั้งสายพานและปรับดรัมในการ
ดึง  E (รักษาแนวแกนให้ขนานกับ
ดรัมตัว อื่น) จนกระทั่งได้รับแรงดึง
ตามต้องการ

– ในสายพานลำาเลียงแบบย้อนกลับ
ควร ทำาการปรับทิศทางของ
สายพาน บนดรัมปลายเรียว/ทรง
กระบอก ไม่ใช่ตัวหมุนที่มีการตรึง

การปรับดรัมให้ถูกต้องจะใช้เวลาในการ
ปรับช่วงระยะหนึ่ง เราขอแนะนำาให้ใช้ระบบ
ควบคุมสายพานสำาหรับทิศทางทั้งสอง
ในสายพานที่สั้นมากและมีความกว้าง

สิ่งสำาคัญในการปรับทิศทางในการ
ทำางาน แบบย้อนกลับให้สมบูรณ์แบบคือ
ความ แม่นยำาในการผลิตสายพาน
ลำาเลียง

การปรับสายพานสำาหรับการทำางานแบบ
ย้อนกลับต้องใช้ทักษะบางประการ การ
ปรับสายพานในทิศทางหนึ่งมักทำาให้อีก
ทางหนึ่งมีการสูญเสียทิศทาง
 

สายพานลำาเลียงแบบย้อนกลับ

1
2
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การปรับ

 – ทำาการปรับดรัมและขอบใบมีด  
ทั้งหมดเพื่อให้แกนขนานกัน 

–  ติดตั้งสายพานและปรับดรัมในการ
ดึง C จนกระทั่งแกนขนานกับดรัม
ตัวอื่น และได้รับแรงดึงตามต้องการ 
รักษา แรงดึงของสายพานให้ต่ำา
ที่สุดเท่าที่ เป็นไปได้เพื่อหลีกเลี่ยง
การใช้ความ เค้นและการเกิดความ
ร้อนที่ไม่จำาเป็น (เนื่องจากแรงเสียด
ทาน) บนขอบใบมีด

 – ปรับทิศทางของสายพานด้วยดรัม  
B, C, D และ E หรือระราบ H ระบบนำา
สายพานอาจมีความเหมาะสม

สายพานที่มีขอบใบมีดที่สั้นกว่าสามารถ
แสดงได้ดังในรูปข้างต้น ดรัมที่ขับเคลื่อน 
A ควรเป็นแบบปลายเรียว/ทรงกระบอก 
ดรัมส่วนท้าย B, D, E และดรัมในการดึง C 
เป็นแบบทรงกระบอกและสามารถปรับได้
ในทิศทางที่หัวลูกศรชี้เพื่อให้สามารถ
ปรับสายพานได้
 

เซนเซอร์ขอบของสายพานมีหลายแบบ 
เช่น แบบเชิงกล ไฮโดรลิก ไฟฟ้า เชิงแสง 
และระบบลม ซึ่งจะทำาให้ระบบควบคุมมี
การทำางานเมื่อมีความแตกต่างใน
ตำาแหน่งของขอบของสายพาน

  อุปกรณ์ระบบลม เซลล์โฟโต้อิเล็กทริก เซนเซอร์ อิเล็กทริกอาย

สายพานลำาเลียงที่มีขอบใบมีด 

เซนเซอร์ขอบของสายพาน

การควบคุมสายพานแบบอัตโนมัติ

โดยทั่วไปมีการใช้ระบบนำาสายพานแบบ
อัตโนมัติสำาหรับสายพานลำาเลียงที่มีขอบ
ใบมีด (เช่นในอุโมงค์ทำาความเย็น) การ
ปรับทิศทางของสายพานแสดงโดย
เซนเซอร์ขอบของสายพาน

จากแผนผังในหน้าที่ 14 ดรัม C, D และ E 
สามารถติดตั้งบนระนาบ H ที่สามารถ
ปรับได้ 

สายพานมักมีการควบคุมโดยอัตโนมัติ
โดย ใช้ตัวหมุนที่มีการตรึงและติดตั้งแบบ
หมุน มักจะมีการปรับโดยการช่วยเหลือ
จากเพลาหมุนที่มีการทำางานด้วยไฟฟ้า
หรือกระบอกลมหลังจากจำาแนกค่าจริง
ของขอบสายพานด้วยเซนเซอร์

วิธีการแก้ไขเชิงกลอย่างแท้จริงโดยไม่มี 
กำาลังเสริมคือใช้สายพานที่มีขนาดเล็ก
ที่สุดเท่าที่เป็นไปได้



16

การใช้สายพานที่มีโครงสร้างตามยาว 

ร่องของดรัมส่วนท้ายที่มีโครงสร้างแบบ
ลิ่ม 1 โครงสร้าง (กึ่งกลาง)

แรงด้านข้างสามารถลดลงโดย
โครงสร้างตามยาวที่เชื่อมต่ออยู่บน
สายพาน

อย่างไรก็ตาม แรงด้านข้างสามารถดูด
ซับได้โดยฐานตัวเลื่อนเท่านั้น
 
สายพานจะต้องไม่ทำาให้เกิดแรงด้านข้าง
เนื่องจากร่องในตัวหมุนเสริมหรือดรัม
ส่วนท้าย หากเงื่อนไขนี้ไม่ได้รับความ 
สนใจ โครงสร้างจะมีการติดอยู่ที่ขอบของ
ร่องและจะทำาลายสายพาน

เมื่อสายพานมีการเคลื่อนที่บนดรัม
ส่วนท้ายจะต้องไม่ได้รับผลกระทบ
เนื่องจากแรงด้านข้างใดๆ ร่องสำาหรับ
โครงสร้างตามยาวจะต้องมีความกว้าง
มากกว่าโครงสร้างอย่างน้อย 8 – 10 mm
ซึ่งบ่งบอกว่าสามารถทำาการปรับ
สายพาน ได้โดยไม่มีการสูญเสียทิศทางที่
ด้านข้าง ทันที

โปรดดูข้อมูลเชิงเทคนิค 2 อ้างอิง
หมายเลข 318 ซึ่งให้รายละเอียดของ
ความยาวต่ำาสุดของสายพาน ขนาด
โครงสร้าง และเส้นผ่านศูนย์กลางต่ำาสุด
ของดรัม

ระบบนำาสายพานแบบบังคับทุกชนิดที่
สามารถทำาลายขอบของสายพานจะต้อง
หลีกเลี่ยง เช่น แถบตรวจสอบ ตัวหมุน 
เป็นต้น

หากเกิดแรงด้านข้างมากควรใช้อุปกรณ์
ควบคุมแบบอัตโนมัติ

2 ส่วนของแผ่นควรมีการตรึงอยู่ใน
ตำาแหน่ง หรือมีการติดแถบนำา เมื่อ
สายพานมีการเคลื่อนที่ในเกณฑ์ที่ดี 
บทบาทข้ันต่ำาจะต้องเก็บรักษาค่าความ
ทนที่สามารถยอมรับได้

การเพิ่มความลึกของร่อง h หากระบบมี
การเป้ือนมาก เมื่อมีการใช้โครงสร้างตาม
ยาวขนาดของ z จะต้องมีขนาดใหญ่
เพียงพอ

โครงสร้างแบบลิ่ม 2 โครงสร้างที่ด้านข้างของ
สายพาน z = ประมาณ 5 – 10 mm

โครงสร้างแบบแบน 2 โครงสร้างที่ด้านข้าง
ของสายพาน z = ประมาณ 5 – 10 mm

การคลายตัวหมุนพลาสติกที่มีการเคลื่อนที่
พร้อมกัน

ในตัวหมุนเสริมทำาลายขอบของร่อง

ร่องจองตัวหมุนเสริมที่มี
โครงสร้างตามยาว 1 โครงสร้าง (กึ่งกลาง)

การคลายตัวหมุนพลาสติกที่มีการเคลื่อนที่
พร้อมกัน

ร่องในตวัหมนุหรือดรัม



ดรัมทึบ

            
80 · FR . I3

yTr =  [mm]
          E . d4 . π . 96

ดรัมที่มีลักษณะคล้ายท่อ 

                  
80 .

 

FR . I3
yTr =   [mm]
          E (da

4 – di
4) . π . 96
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การบิดของดรัมและตัวหมุน
การบิดมากเกินไปของดรัมมักเป็นสาเหตุ
ให้  เกิดปัญหาในเรื่องของทิศทางใน
สายพานที่ มีความกว้าง 
 
สาเหตุของการเบน:

–  การเพิ่มข้ึนของแรงดึงของสายพาน
เป็นสัดส่วนกับความกว้างของ
สายพาน 

–  เส้นผ่านศูนย์กลางของดรัมมีขนาด
เล็กเนื่องจากข้อกำาหนดเชิงเทคนิค 

กังนั้นโปรดตรวจสอบให้แน่ใจว่าค่า
ต่อไปนี้ไม่มากเกินไป:

–  การบิดของดรัมปลายเรียว/ทรง
กระบอก yTr ≤ 0.5 h,

–  การบิดของดรัมทรงกระบอกที่มากก
ว่า  yTr ≤ h สามารถยอมรับได้

–  ดูดรัมที่ขับเคลื่อนสำาหรับค่า h

FR =   แรงกระทำา [N] (โหลดเชิง เส้น)  
เป็นผลมาจากแรงดึงของ
สายพานและน้ำาหนักของดรัม

FR = √ (2 . ε . k1% . bo)2 + (9.81 . mTr )2

I =  ระยะห่างจากกึ่งกลางของแบริ่ง  
[mm]

d, da, di  =  เส้นผ่านศูนย์กลางของเพลา  
[mm]

yTr  = การบิดของดรัม [mm]
mTr  = น้ำาหนักของดรัม [kg]
k1% =  แรงดึงของสายพานขณะพัก  

[N/mm] ที่การยืด 1%

สายพาน Siegling Transilon ชนิด E 
12/2 U0/UH กว้าง 2500 mm หมุนรอบ
ดรัมเหล็กที่มีเส้นผ่านศูนย์กลาง 
150 mm

และความหนา 10 mm ที่เส้นโค้งสัมผัส 
180° สายพานมีการเคลื่อนที่ในแนวนอน 

ตัวอย่าง

FR = √(2 . 0.3 . 12 . 2500)2 + (9.81 . 27)2

 = 18002 N

                 80 . 18002 . 26003
yTr =  
       96 . 2.1 . 105 . (1504 – 1304) . π

yTr 1.81 > 0.35 mm = fzul

เสริมด้วยตัวค้ำากึ่งกลาง

           
            80 . 9001 . 13003

yTr =     
       96 . 2.1 . 105 . (1504 – 1304) . π

yTr = 0.23 mm < 0.35 mm

  d  

  di

  da

I  =  2600 mm
da =  150 mm
di  =  130 mm
k1% =  12

E 12/2 ประมาณ 0.2 to 0.3 % ของการ
ดึง 
น้ำาหนักดรัม = 27 kg 
E = มอดูลัสความยืดหยุ่น N/mm2 
E สำาหรับเหล็ก = 2.1 . 105 N/mm2



18

การระบายผลิตภัณฑ์

สินค้าของอุปกรณ์จะมีการระบายหรือส่ง
ออกจากด้านข้างของสายพานบ่อย ใน
กรณี นี้ ตรวจสอบให้แน่ใจว่าแรงด้านข้าง
ที่ กระทำาบนสายพานมีการเก็บรักษาให้มี 
ค่าน้อยที่สุด โดยทั่วไปมีการใช้เครื่อง 
กวาดทีม่กีารตดิตัง้แบบหมนุและไมส่มัผสั
กับสายพาน 

เพื่อหลีกเลี่ยงการสูญเสียทิศทางของ
สายพานเมื่อมีการลำาเลียงผลิตภัณฑ์ข้ึน 
หรือลง เราขอแนะนำาดังนี้:

–  หุ้มตัวหมุนเสริมในบริเวณการป้อน
ด้วยตัว หุ้มที่มีความเสียดทานเพื่อเพิ่ม 
สัมประสิทธิ์แรงเสียดทานระหว่าง ตัว
หมุนเสริมและสายพาน (ดูข้างต้น)

– สร้างการเปลี่ยนแปลงในรูปแบบเพื่อ
เพิ่ม พื้นที่ของสายพานที่มีการหุ้มใน
บริเวณ การป้อน (ดูด้านล่าง)

ในกรณีของสายพายที่มีการหุ้มหลายชั้น
ต้องการแรงที่มากกว่าเนื่องจากมีการ
ต้าน  การบิดและเมื่อมีอุณหภูมิต่ำา การ
ปรับ ทิศทางของสายพานสามารถเสถียร
ได้โดย การเพิ่มดรัมแบบปลายเรียว/ทรง
กระบอกที่ ด้านข้างได้เช่นกัน

สายพานไม่สามารถนำาผ่านขอบของ
สายพานในสายพานลำาเลียงที่มีน้ำาหนัก
เบา

งานขอวผู้ออกแบบคือการจัดเตรียม
ระบบ ที่สามารถใช้ป้อนผลิตภัณฑ์ลงบน
สายพานอย่างนุ่มนวลและมีทิศทางการ
เคลื่อนที่ของสายพานเหมือนกัน (หรือ
ด้วยความเร็วเดียวกัน) ควรวาง
ผลิตภัณฑ์ ตรงกลางสายพานเพื่อหลีก
เลี่ยงการ สูญเสียทิศทาง (เช่น ใช้ช่อง
ทางลาด เอียง แผ่นนำา กรวย ส่วนป้อน 
เป็นต้น)

ผนังของส่วนป้อนหรือแถบนำาควรมีการ
เปิดในทิศทางการเคลื่อนที่ของสายพาน
เพื่อป้องกันการติดของผลิตภัณฑ์กับ
ขอบ (แถบ) ด้านข้างและสายพาน ควรมี
การทำา ความสะอาดร่วมกับสายพานเท่า
ที่จำาเป็น

ในระหว่างที่มีการโหลด สายพานลำาเลียง
มีความเค้นเชิงกลในแนวดิ่ง (จากการ
กระทบ) และในแนวตั้งฉากเนื่องจาก
ความเร็วสัมพัทธ์ระหว่างสินค้าที่มีการ
ลำาเลียงและสายพาน

การป้อนผลิตภัณฑ์

ขอบด้านข้าง

แถบซีล

ตัวหมุนเสริมที่มีการหุ้มด้วยวัสดุต้านการ
กัดกร่อนและการยึดเกาะ

โดยเฉพาะอย่างยิ่งในผลิตภัณฑ์ที่มี
ปัญหา ตำาแหน่งขอบด้านข้างจะทำาให้แรง
ดึงผลลัพธ์เพิ่มข้ึน พิจารณาการเพิ่มข้ึน
นี้เมื่อมีการกำาหนดขนาดของสายพาน ให้
ขอบด้านข้างทำามุมที่ถูกต้องกับสายพาน

เมื่อเกี่ยวข้องกับสินค้าที่มีน้ำาหนักเบา
จำานวนมาก แถบซีลที่ทำามาจากวัสดุ
สายพานลำาเลียงเป็นวิธีแก้ปัญหาความ 
เสียดทานต่ำาที่ดีและเป็นการซีลไปใน
ขณะเดียวกัน ติดต่อวิศวกรประยุกต์การ
ใช้งานของ Forbo Siegling เพื่อให้ความ
ช่วยเหลือในการเลือกชนิดของสายพานที่
เหมาะสมให้แก่ท่าน
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เครื่องกวาด 

 b               c

ดรัมที่มีพื้นผิวเรียบและไม่มีการหุ้มด้วย
วัสดุใดๆ สามารถทำาความสะอาดได้ด้วย
เครื่องกวาดที่ทำาจากโลหะ (c) เครื่อง
กวาดเหล่านี้สามารถติดตั้งเพื่อทำาความ
สะอาดพื้นผิวของดรัมและเข้ากันกับรูป
ร่างของดรัม (เช่น สี่เหลี่ยมคางหมู)

เมื่อมีการใช้อุปกรณ์ทำาความสะอาด 
จะต้องมีการคำานวณการยอมรับได้เมื่อ
ทำาการคำานวณการบริโภคพลังงาน:

FA  = แรงสัมผัส
FUR  =   แรงดึงผลลัพธ์ของอุปกรณ์ 

ทำาความสะอาด
PR =   การบริโภคพลังงานของ

อุปกรณ์ ทำาความสะอาด
FUR  =  FA . μ

PR  =   1000

ในการทำาความสะอาดสายพานสามารถ
ใช้ แปรงที่มีการหมุนหรือระบบทำาความ
สะอาดสายพาน หากผลิตภัณฑ์ที่ลำาเลียง
มีความเหนียวมาก ระบบการ่นน้ำาหรือแช่
น้ำาจะช่วยให้มั่นใจได้ว่าแปรงจะไม่เกิดการ
อุดตัน

โปรดสังเกต:
หากมีการติดตั้งอุปกรณ์ทำาความสะอาด
ไม่เหมาะสม จะสามารถเกิดแรงข้ึนที่ด้าน
ข้างและเป็นสาเหตุให้สายพานมีการสูญ
เสียทิศทาง 

                   c       a     

เครื่องกวาดสายพาน (a) ควรจัดวางให้ 
ใกล้กับสายพานที่สุดเท่าที่เป็นไปได้หรือ
สัมผัสกับสายพานเล็กน้อย เนื่องจาก
เครื่องกวาดอาจมีการสึกหรอหรือฉีก
ขาด จึงควรจะต้องมีวิธีการปรับ (ช่องเปิด 
เป็น
ต้น) เครื่องกวาดแบบคราด (b) มักมีการ
ใช้ในด้านย้อนกลับโดยอยู่ด้านหน้าดรัม
ส่วนท้าย เครื่องกวาดจะช่วยป้องกัน
ผลิตภัณฑ์ใดๆ เข้าไปอยู่ระหว่างดรัมและ
สายพาน โดยควรมีการสัมผัสกับ
สายพานเล็กน้อย

อุปกรณ์ทำาความสะอาด

แปรง

FUR . V

วิธีการในการกำาจัดผลิตภัณฑ์ตกค้างที่
ติด อยู่บนสายพานลำาเลียงมีอยู่เป็น
จำานวนมาก แต่อย่างไรก็ตาม
ประสิทธิภาพของวิธีการ เหล่านี้ข้ึนอยู่กับ
สถานการณ์เฉพาะหน้า ใน บางกรณี
เครื่องกวาด 1 ตัวหรือมากกว่าก็
เพียงพอแล้ว: ตัวแถบทำาจากพลาสติก
หรือ 
ยางที่มีความเรียบหรือมีโครงสร้างโลหะ
อยู่ในตำาแหน่งขวางทิศทางการเคลื่อนที่
ของสายพาน การเลือกวัสดุของเครื่อง
กวาดอย่างระมัดระวังมีความสำาคัญมาก
(ห้ามใช้ชิ้นส่วนจากสายพานลำาเลียงเก่า
เพราะจะเป็นสาเหตุให้เกิดการสึกหรอหรือ
ฉีกขาดที่ไม่จำาเป็นของสายพานลำาเลียง)



Siegling – total belting solutions

Forbo Movement Systems is part of the Forbo Group, 
a global leader in flooring and movement systems.
www.forbo.com

M
et

rik
 G

m
bH

 · 
W

er
be

ag
en

tu
r 

· H
an

no
ve

r 
· w

w
w

.m
et

rik
.n

et
Te

ch
no

lo
gi

em
ar

ke
tin

g 
· C

or
po

ra
te

 D
es

ig
n 

· T
ec

hn
ic

al
 C

on
te

nt
อ้า

งอ
ิงห

ม
าย

เล
ข 

30
5-

24
06

/1
8 

· U
D

 · 
กา

รท
ำาซ

้ำาข
้อค

วา
ม

ห
รือ

ส่ว
น

ห
น

ึ่งส
่วน

ใด
ต

้อง
ได

้รับ
ค

วา
ม

เห
็น

ชอ
บจ

าก
เร

าเ
ท

่าน
ั้น

เนื่องจากผลิตภัณฑ์ของเรามีการนำาไปประยุกต์ใช้งานเป็นจำานวนมาก และ
เนื่องจากมีหลายปัจจัยที่มีความเกี่ยวข้อง คู่มือการใช้งาน รายละเอียด และ
ข้อมูลที่เกี่ยวกับความเหมาะสมและการใช้ผลิตภัณฑ์ของเราจึงเป็นเพียงแค่
แนวทางทั่วไปและไม่รับผิดชอบในกรณีที่บุคคลที่สั่งซื้อมีการตรวจสอบและ
ทดสอบผลิตภัณฑ์ด้วยตนเอง เมื่อเราให้ความช่วยเหลือทางด้านเทคนิค
เกี่ยวกับการประยุกต์ใช้งาน บุคคลที่สั่งซื้อต้องรับผิดชอบกับความเสี่ยงใน
การทำางานของเครื่องจักรอย่างเหมาะสม 

การให้บริการของ Forbo Siegling –  
ทุกที่ ทุกเวลา

Forbo Siegling Group มีพนักงานมากกว่า 
2,300 คน ผลิตภัณฑ์ของเรามีการผลิตในสถานที่
ผลิต 9 แห่งทั่วโลก 
ท่านสามารถค้นหาบริษัทและตัวแทนจำาหน่าย
พร้อมโกดังสินค้าและโรงปฏิบัติงานได้กว่า  
80 ประเทศ จุดให้บริการของ Forbo Siegling มี
มากกว่า 300 แห่งทั่วโลก 

บริษัท ฟอร์โบ ซีกลิง (ประเทศไทย) จำากัด 
777/27 หมู่ที่ 9 ตำาบลบางปลา 
อำาเภอบางพลี สมุทรปราการ 10540 
โทรศัพท์: +66 2130-0286, +66 2130-0427-9, แฟกซ์: +66 2130-0287 
www.forbo-siegling.com, siegling.th@forbo.com


