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ในสายพานลำาเลยีงทีม่คีวามยาวและมี
โหลด ทีมี่น้ำาหนักเยอะ มกัใชต้วัหมนุ
เสรมิแทนที ่ฐานตัวเล่ือนเพ่ือลดแรงดึง
ผลลพัธ ์ดรัม สว่นปลายจะมกีารตดิตัง้
เพ่ือใหส้ามารถปรับ ตำาแหนง่ได้ ดงนัน้
จึงมีการทำางานเป็นดรมัที ่มกีารดึง 
ดว้ยระยะหา่งจากศนูย์กลางที ่มากกว่า  
2000 mm จงึควรมกีารตดิตัง้ตวั 
หมุนเสริมในดา้นยอ้นกลับดว้ยเชน่กนั 
ซ่ึง จะช่วยป้องกันการแอน่ของ
สายพานมากเกินไปจากน้ำาหนกัของ
ตวัสายพานเอง ➁

ในสายพานมาตรฐานสำาหรับการ
จัดการวัสดุ ที่มีน้ำาหนักเบา สายพาน
ลำาเลียงจะมีการ เคลื่อนที่บนดรัม
ส่วนท้าย 2 ดรัม (ในกรณีนี้ คือดรัม
ส่วนปลายและดรัมที่ขับเคลื่อน) ➀ 
โครงสร้างที่ดีที่สุดที่เรียกว่าการ
ขับเคลื่อน ส่วนหัว คือเมื่อดรัมที่
ขับเคลื่อนที่อยู่ปลาย ของสายพาน
ลำาเลียงเมื่อผลิตภัณฑ์มีการ ระบาย
ออก ในกรณีนี้การทำางานด้วยแรงจะ 
ให้ประสิทธิภาพมากกว่าการขับเคลื่อน
ส่วน ท้าย (ดูการคำานวณ)

หากไม่สามารถทำาการปรับระยะห่าง
จาก ศูนย์กลางได้หรือทำาการปรับได้
เล็กน้อย เช่น เนื่องจากสายพานลำาลี
ยงอยู่ใน ตำาแหน่งหลังสายพานอีกเส้น
โดยตรง ระบบ การยกข้ึนจะถูกวางลง
ในด้านย้อนกลับ ➂

ในการจัดการวัสดุที่มีน้ำาหนักเบา 
สายพาน ลำาเลียงที่มีสายพานแบบราง
จะถูกนำามาใช้ ในการลำาเลียงสินค้า
จำานวนมาก ในกรณีนี้จะ มีการติดตั้ง
ชุดของตัวหมุนเสริม 2 หรือ 3 ส่วนที่
ด้านบน

หรือใช้ตัวรองรับสายพานที่ทำาให้เป็น
ราง 

สำาหรับรายละเอียดเพิ่มเติมเกี่ยวกับ
พื้นที่ส่ง กำาลังระหว่างดรัมและร่อง
โปรดดูหน้าที่ 8

คำาจำากัดความและคำาอธิบาย

➀

➁

➂



3

 

ดรัมที่มีเส้นผ่านศูนย์กลางขนาดเล็ก
มาก โดยเฉพาะอย่างยิ่งในสายพานที่มี
ความ กว้างอาจมีการเบนอย่างมีนัยยะ
สำาคัญที่ไม่ สามารถยอมรับได้ เป็นผล
ให้สายพานเกิดการยับย่นและการสูญ
เสียทิศทางที่ไม่ ต้องการ

ทำาการตรวจสอบแบบย้อนกลับ  
(ดูหน้าที่ 17)

ค่าความสูงส่วนบนสุดที่ระบุในตาราง
ด้านล่างหัวข้อ II และ III เป็นค่าสูงสุด
และในกรณีพิเศษบางกรณีลดลงเพื่อ
ให้ สอดคล้องกับในหัวข้อ I โดยเฉพาะ
อย่างยิ่งหากแรงด้านข้างเป็นสาเหตุ
ให้สายพานมีการยับย่น

นอกจากนี้ยังสามารถประยุกต์ใช้ได้กับ
ตัวขับเคลื่อนกึ่งกลางหรือสายพานที่
มีความกว้างซึ่งมีระยะห่างระหว่างดรัม
ส่วนท้าย และดรัมที่ขับเคลื่อนน้อยเกิน
ไปในการชดเชยแรงดึงในสายพาน

ดรัมขับเคลื่อนอาจมีรูปร่างเป็น 
ทรงกระบอกหากมีการใช้อุปกรณ์ปรับ
ทิศทาง

เราขอแนะนำาตัวขับเคลื่อนที่ส่วน
กึ่งกลาง เป็นทรงกระบอกและขอบ
ค่อยๆ เรียวเล็ก ลง ความยาวของส่วน
ของทรงกระบอกของ ดรัมควรมีค่า
เป็น b/2

สำาหรับข้อมูลเพิ่มเติม โปรดดูในหน้าที่ 
11

หากความกว้างของสายพานน้อยกว่า
ความยาวของดรัมมาก ความกว้าง
ของ สายพานจะเป็นตัวกำาหนดสัดส่วน
ของดรัมที่ขับเคลื่อน

เส้นผ่านศูนย์กลางควรมีขนาดใหญ่
ที่สุดเท่าที่เป็นไปได้เสมอ เส้นผ่าน
ศูนย์กลางต่ำาที่สุดที่สามารถยอมรับ
ได้กำาหนดจาก:

–  แรงดึงผลลัพธ์ที่มีการส่ง  
(ดูวิธีการในการคำานวณเส้นผ่าน 
ศูนย์กลางของดรัม)

ดรัม

เส้นผ่านศูนย์กลางของดรัม

ดรัมที่ขับเคลื่อน

 ข้อแนะนำาสำาหรับค่า conicity h [mm]
เส้นผ่านศูนย์กลางของดรัม [mm]

ถึง 200 > 200 ถึง 500 > 500

I สายพานชั้ นเดี ยว 0.5 0.8 1.0

II สายพาน 2 ชั้ น 
NOVO, E10/M, E15/M, E20/M 0.7 1.3 1.5

III สายพาน 3 ชั้ น 1.0 1.6 2.0

– คุณสมบัติความยืดหยุ่นของ
สายพานที่ ใช้ (ดู dmin ในขอบข่าย
ผลิตภัณฑ์)

–  คุณสมบัติความยืดหยุ่นของ  
โครงสร้างด้านข้างและโครงสร้าง  
ตามความยาวที่เชื่อมต่อ (ข้อมูลเชิง 
เทคนิค 2, อ้างอิงหมายเลข 318)
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พื้นผิวของดรัมทั้งหมดควรมีความ
เรียบ ร่องใดๆ ที่เห็นได้ชัดเจนซึ่งมี
สาเหตุมา จากการหมุนของดรัมจะส่ง
ผลเสียหายต่อทิศทาง
ความขรุขระ RZ ≤ 25 (DIN EN ISO 
4287) (ความสูงของร่องสูงสุด 
≤ 25 μm)

ในทำานองเดียวกันกับการหุ้มพันดรัม
เราขอแนะนำาว่าดรัมที่มีพื้นผิวเรียบ
และมีความกว้าง ควรกลึงความไม่
สมมาตรจากกึ่งกลางในแต่ละด้าน
ร่องจากการหมุนใดๆ ที่เหลือบนดรัม
จะต้องมีความสมมาตร ดังนั้นทิศทาง
การเคลื่อนที่จึงมีความเป็นกลาง

เมื่อพิจารณาสารเคลือบ 0, U0, A0, 
E0, V1, U1, UH การหุ้มดรัมมักมีการ
ใช้เพื่อ ปรับปรุงแรงเสียดทานของดรัม
ที่ ขับเคลื่อน การหุ้มควรใช้วัสดุ
ต้านทานการ กัดกร่อน เช่น โพลียูรี
เทน หรือยาง

การหุ้มด้วยพลาสติกควรมีความแข็ง
อย่าง น้อย 85 Shore A ที่อุณหภูมิ 
20 °C เพื่อ หลีกเลี่ยงการสึกหรอและ
การฉีกขาดมาก เกินไป การหุ้มด้วย
ยางควรมีความแข็ง มากกว่า 65 
Shore A และควรใช้ยางที่มี 

อีกวิธีการหนึ่งที่ลูกค้าสามารถ
ประยุกต์ใช้ได้ด้วยตัวเองนั่นคือการพัน
ตัวหุ้มที่มีความเสียดทาน เช่น 
Siegling Transilon ด้วยสารเคลือบ 
U2 ในรูปแบบเกลียวรอบดรัม

เพื่อหลีกเลี่ยงปัญหาจากการแนะนำา
ใดๆ

เราขอแนะนำาให้ทำาการพันตัวหุ้มที่มี 
ความเสียดทานออกห่างจากกึ่งกลาง
ของดรัมในลักษณะสมมาตรทั้ง 2 ด้าน
โดยเฉพาะอย่างยิ่งดรัมที่มีความกว้าง 
การ

หุ้มดรัมที่มีรูปแบบหรือโครงสร้างใดๆ 
ที่มีอยู่ (เช่น รูปแบบสี่เหลี่ยมขนมเปียก
ปูน) จะต้องพันออกห่างจากกึ่งกลาง
ของดรัมใน ลักษณะสมมาตรเช่น
เดียวกัน

ดรัม

พื้นผิวที่มีการหุ้ม

พื้นผิวเรียบ
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ในสายพานลำาเลยีงทีม่คีวามยาว และมี
โหลดหนกั ระบบการยกข้ึนนีจ้ะอยู่ใน
ตำาแหนง่หลงัดรมัขับเคล่ือนโดยตรง
เพือ่ ชดเชยการยดืทีด้่านบนทนัทเีมือ่
สายพาน ลำาเลยีงมกีารยกข้ึน

ตวัอยา่งของการดงึทีข้ึ่นอยู่กบัแรง 
ไดแ้ก ่น้ำาหนกัทีแ่ขวนด้วยเชือกหรือ
สายเคเบลิ นอกจากนียั้งสามารถใช้
ระบบการยกข้ึนดว้ยแรงลม ไฮโดรลิก 
หรอืสปรงิได้
 
แนะนำาใหใ้ชร้ะบบการยกข้ึนทีข้ึ่นอยู่กบั
แรงในสภาพแวดลอ้มทีม่อุีณหภมูสูิง
และมคีวามผนัผวนของอุณหภมูิ

ระบบการยกข้ึนทีข้ึ่นอยู่กบัแรงไมเ่หมาะ
สมสำาหรบัการเป็นตัวขับเคล่ือนแบบ
ยอ้นกลบั

ระบบการยกข้ึน

แรงดันสัมผัสของสายพานที่มีต่อดรัม
ขับ เคลื่อนที่จำาเป็นต่อการส่งแรงดึง
ผลลัพธ์มีการสร้างข้ึนจากการยืดของ
สายพานโดยใช้อุปกรณ์ในการดึง

ดรัมส่วยท้ายสามารถใช้เป็นดรัมใน
การ ดึงหากมีการปรับตำาแหน่งด้วย
การหมุน สกรู (ยังคงขนานไปกับดรัม
ขับเคลื่อน) สายพานลำาเลียงมักมี
โครงสร้างเช่นนี้เมื่อ

ระบบการยกขึ้นที่มีการทำางานแบบหมุน

ระบบการยกขึ้นที่ขึ้นอยู่กับแรง

มีการใช้ Siegling Transilon เนื่องจาก 
Siegling Transilon แทบจะไม่ยืดออก
เลย (หมายความว่าการยกข้ึนสั้นๆ) 
และมี เสถียรภาพเชิงมิติอย่างแท้จริง 
(ไม่ ต้องการการดึงใหม่)

แต่อย่างไรก็ตามอุปกรณ์การดึงแบบ
ไม่ ยืดหยุ่นไม่อนุญาตให้มีการชดเชย
ใดๆ สำาหรับความยาวของสายพาน
เมื่อมีการยกสายพานลำาเลียงข้ึน หรือ
เนื่องจากมีโหลดไม่เท่ากัน หรือได้รับ
ผลกระทบเนื่องจากอุณหภูมิ
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การทำาความสะอาดตัวรองรับแบบ
เลื่อน ก่อนให้สายพานลำาเลียงมีการ
ทำางานเป็น สิ่งสำาคัญเนื่องจากสี
เคลือบปกกันหรือ น้ำามันชักเงาที่หลง
เหลือ หรือสิ่งสกปรก อื่นๆ อาจสร้าง
การรบกวนเป็นอย่างมาก (เช่น ปัญหา
ในเรื่องของทิศทาง การ สร้างความ
เสียหายให้กับสายพาน และการเพิ่ม
แรงเสียดทาน)

โดยทั่วไปตัวหมุนเสริมจะเกี่ยวข้องกับ 
พฤติกรรมการลากและการปรับ
ทิศทางให้ มีความเรียบในระดับต่ำา 
ด้วยเหตุนี้ตัวหมุน เสริมแทบจะมีการ
ติดตั้งแบริ่งและซีลลิ่งที่
มีแรงเสียดทานต่ำาแยกต่างหาก เพื่อที่
จะ รักษาโมเมนต์ความเฉื่อยให้มีค่าต่ำา
ที่สุดเท่าที่เป็นไปได้ ท่อของตัวหมุนมัก
จะทำามา จากท่อเหล็กที่มีความแม่นยำา
หรือท่ออากาศขนาดเล็ก (ดูมาตรฐาน 
DIN EN 10220)

ฐานตัวเลื่อนสามารถปรับได้อย่าง
แม่นยำา เนื่องจากมีแรงเสียดทานใน
การเลื่อนกระทำาต่อสายพานอย่าง
รุนแรง ขอบของ ฐานตัวเลื่อนจะต้อง
ได้รับการกลึงออก วางพื้นที่รองรับ
สายพานให้อยู่ต่ำากว่า สายพาน
ประมาณ 2 – 3 mm

โดยทั่วไปแล้วจะใช้แผ่นโลหะ พลาสติก 
แข็ง (Resopal, Duropal หรือที่
คล้ายคลึง กัน) และยึดติดกับไม้อัด
เป็นวัสดุรองรับ ประกอบกับด้านล่าง
ของสายพาน Siegling Transilon ที่มี
ความเรียบทำาให้วัสดุเหล่านี้ มี
พฤติกรรมการเสียดทานอย่างดีเยี่ยม 
แต่ 

นอกจากนนี้ยังมีการใช้ตัวหมุนเสริมที่
เป็นพลาสติก (ข้อดี: ทนต่อการ
กัดกร่อนและความสกปรกสูง โปรด
สังเกต: มีความเป็นไปได้ในการสร้าง
ไฟฟ้าสถิต)

ระยะ pitch ของตัวหมุนเสริมมีการ 
ตรวจวัดตามความยาวของสินค้าของ
อุปกรณ์ที่ท่านต้องการลำาเลียง หาก
ระยะ pitch ของตัวหมุนเสริมมีค่า ≤ ½ 
ของความยาวขอบ น้ำาหนักของสินค้า
จะต้องรองรับด้วยตัวหมุน 2 ตัว

ตัวรองรับสายพาน

ฐานตัวเลื่อน

ตัวหมุนเสริม

ทั้งนี้ข้ึนอยู่กับคุณสมบัติของพื้นผิว
และ เงื่อนไขของสายพานที่มีการใช้
งานที่ทำา ให้อาจมีความจำาเป็นในการ
เปลี่ยนแปลง หากเป็นไปได้ให้หลีก
เลี่ยงโครงสร้างที่มี ลักษณะเป็น
บานเกล็ด เนื่องจากมักทำาให้ สายพาน
มีการสึกหรอหรือฉีกขาดเพิ่ม มากข้ึน 
และมีเสียงรบกวนเมื่อสายพานมีการ
ทำางาน
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ชุดตัวหมุนเสริม 2 ชิ้นรูปแบบ N2ตัวหมุนเสริมรูปแบบ M

≤ 10 mm

ระยะห่างระหว่างตัวหมุนเสริมมีการ
กำาหนดตามความยาวของขอบของ
สินค้าของอุปกรณ์ที่ท่านต้องการ
ลำาเลียง
หากระยะห่างระหว่างตัวหมุนเสริมมีค่า  
≤ ½ ของความยาวขอบ สินค้าจะต้อ
งม การรองรับด้วยตัวหมุน 2 ตัวเสมอ

l0 =   ระยะ pitch ของตัวหมุน 
เสริมด้านบน [mm]

lu =   ระยะ pitch ของตัวหมุน 
เสริมด้านย้อนกลับ [mm]

yB =   การแอ่นสูงสุดของ 
สายพานลำาเลียง [mm]

F =   แรงดึงของสายพานใน 
ตำาแหน่งที่เกี่ยวข้องใน N

m'0 + m'B =    น้ำาหนักของสินค้าที่
ลำาเลียง และสายพานใน
หน่วย kg/m

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

b0 =   ความกว้างของสายพาน
ในหน่วย mm

ε % =  การยืดเมื่อมีการติดตั้ง

ระยะ pitch ของตัวหมุนเสริมข้ึนอยู่กับ
แรงดึงของสายพานและมวล สูตรต่อไป
นี้ใช้ในการคำานวณ:

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

F = ε % . k1% . b0  [N]

หากการแอ่นสูงสุด 1 % สามารถ
ยอมรับได้ หรือกล่าวอีกนัยหนึ่งหากมี
การใช้ yB = 0.01 l0 แล้ว

             
8 . Fl0 =   [mm]

         m'o + m'B

ชุดตัวหมุนเสริม 2 ชิ้นรูปแบบ N2

แผนผังและขนาดของตัวหมุนเสริมเป็น
ไป ตามมาตรฐาน DIN 22107/ISO 
1537 วัตถุประสงค์ของรูปแบบ M 
(เทอม DIN) คือการรองรับสายพาน
เมื่อมีการขับเคลื่อน ในสภาพแบนราบ
ที่ด้านบนและด้านย้อนกลับ และ
สายพานที่เป็นรางในด้านย้อนกลับ ใน
ด้านบนสุดของสายพานที่เป็นรางมัก 
รองรับด้วยตัวหมุนเสริมในรูปแบบ N 
หรือ P เสมอ

ชุดของตัวหมุนเสริม 2 ชิ้นควรมี
โครงสร้างแบบเอียงและซ้อนทับกัน
ประมาณ 10 mm

ในกรณีของโครงสร้างชุดตัวหมุน
เสริม 2 ชิ้นที่ไม่มีการซ้อนทับกัน ช่อง
ว่างระหว่างตัวหมุนเสริมจะต้องมีค่า
น้อยที่สุดเพื่อหลีกเลี่ยงการยับย่นของ
สายพาน

ชุดตัวหมุนเสริม 3 ชิ้นรูปแบบ P

ชุดตัวหมุนเสริม 3 ชิ้นรูปแบบ P มีมุมราง 
20 – 40°

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

แผนผังของตัวหมุนเสริม

ระยะ pitch ของตัวหมุนเสริมสำาหรับสินค้า
ของอุปกรณ์
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Is = ความกว้างของสายพาน b0 · ปัจจัย c7  
[mm]

ตัวหมุนที่มีการตรึงถูกนำามาใช้เมื่อ:

–  ส่วนโค้งสมัผสัของสายพานลำาเลยีง  
บนดรัมที่ขับเคลื่อนมีค่าเพิ่มข้ึน

–  ระยะห่างระหว่างด้านบนสุดและด้าน  
ย้อนกลับจะต้องมีค่าเล็กน้อยด้วย 
เหตุผลของการออกแบบหรือการ
ก่อสร้าง

หากเส้นโค้งสัมผัสของตัวหมุนที่มีการ 
ตรึง ตัวหมุนเสริม และตัวหมุนนำามี
ขนาด
เล็ก เส้นผ่านศูนย์กลางของตัวหมุน
เหล่านี้ อาจเท่ากับ 1/2 dmin ตราบใดที่
เส้นโค้งสัมผัสมีค่าไม่เกิน 15° (สำาหรับ 
dmin ดูในเอกสารข้อมูลที่เหมาะสม)

ขอบด้านบนสุดของดรัมส่วนท้ายจะ
ต้องเรียงเป็นแนวเดียวกันกับขอบด้าน
บนสุดของตัวหมุนแบบรางที่อยู่ตรง
กลาง

ในบริเวณการเปลี่ยนแปลงของ
สายพานแบบรางจาก ดรัมไปยัง
ตำาแหน่งตัวรองรับสายพาน (และใน
ทางกลับกัน) ขอบทำาให้มีการยืดเพิ่ม
ข้ึน เป็นผลให้ควรสังเกตแนวทางต่อไปนี้ 

สำาหรับความยาวในการเปลี่ยนแปลง
ls:

หากสายพานที่มีรูปร่างเป็นรางมีการรองรับด้วยแผ่นโลหะ ขอบของโลหะที่หันไป
ทางตัวหมุนส่วนท้ายจะต้องได้รับการกลึงเป็นอย่างดี ในกรณีนี้เราขอแนะนำาให้
ท่านติดต่อกับวิศวกรประยุกต์ใช้งานของ Forbo Siegling

ตัวรองรับสายพาน

ตัวหมุนที่มีการตรึง

ความยาวในการเปลี่ยนแปลง

เส้นผ่านศูนย์กลางต่ำาสุดสำาหรับเส้นโค้ง
สัมผัสขนาดเล็ก

โปรดสังเกต:
เพื่อให้แน่ใจว่าคำาแนะนำาของสายพานมี
ความเหมาะสม เราแนะนำาว่าดรัมส่วน
ท้ายควรมีรูปแบบปลายเรียว/ทรง
กระบอก

มุมของราง 15° 20° 30° 40°

c7 0.7 0.9 1.5 2

เมื่อมีการใช้สายพานที่พื้นผิวมีรูปแบบ 
ต่างๆ เราแนะนำาให้ทำาการหุ้มดรัมเพื่อ
ลดเสียงรบกวน
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ขอบใบมีด

ย้ายได้นี้จะช่วยลดแรงดึงของสายพาน
ที่ขอบใบมีด และสามารถลดแรงเสียด
ทานบนขอบใบมีดลงได้เป็นอย่างมาก
เมื่อเทียบกับการยกข้ึนแบบใช้การหมุน
สกรู

การบริโภคพลังงานของสายพานจะมี
ค่าเพิ่มข้ึนเมื่อมีการหมุนรอบขอบใบ
มีด ในขณะเดียวกันสายพานจะมีความ
ร้อนเพิ่มสูงข้ึนเนื่องจากมีแรงเสียด
ทานบนขอบใบมีดเมื่อมีการเคลื่อนที่
ด้วยความเร็วสูง

เมื่อการยืดขณะติดตั้งมีค่าต่ำา 
(< 0.3 %) แรงเสียดทานนี้เป็นสาเหตุ
ให้สายพานหดตัวลงตามความยาว

ด้วยเหตุผลนี้ เส้นโค้งสัมผัสจึงควรมี
ค่าเล็กที่สุดเท่าที่เป็นไปได้ (มีการ
บริโภคพลังงานและการสร้างความ
ร้อนต่ำา ต้องการแรงดึงเล็กน้อย

ขอบใบมีดแบบหมุนมีการนำามาใช้งาน
มากข้ึนเนื่องจากแรงเสียดทานบน
ขอบใบมีดลดลงเป็นอย่างมาก โดย
ปกติมีการใช้ขอบใบมีดที่มีเส้นผ่าน
ศูนย์กลาง 4  – 10 mm

ขอบใบมีดที่มีการตรึง

ขอบใบมีดที่มีการหมุน

หากสายพานที่มีขอบใบมีดมีการ
เคลื่อนที่ในทิศทางเดียวสามารถ
ทำาการติดตั้งตัวหมุนที่มีการดึงที่ข้ึน
อยู่กับแรงหลังดรัมที่ขับเคลื่อนแทนที่
การยกข้ึนแบบหมุนเพื่อมั่นใจได้ว่าค่า
การยืดของสายพานมีความถูกต้อง 
ตัวหมุนในการดึงที่สามารถเคลื่อน
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การปรับทิศทางของสายพาน

สายพานลำาเลียงจะต้องมีความแข็ง
เท่าที่เป็นไปได้ รูปร่างของสายพานจะ
ต้องไม่ได้รับผลกระทบอันเนื่องมาจาก
แรงที่ได้รับอิทธิพลจากสายพาน

ดรัมทั้งหมดบนสายพานลำาเลียงโดย
เฉพาะอย่างยิ่งดรัมที่ขับเคลื่อนจะต้อง
มีความสะอาด กำาจัดสารยับยั้งการ
เกิดสนิม น้ำามัน สิ่งสกปรกที่เกาะอยู่
ออกจากฐานตัวเลื่อนหรือตัวรองรับ 
ดรัม และตัวหมุน เปลี่ยนชิ้นส่วนที่เสีย
หายหรือมีการสึกหรอมาก

จัดเรียงขอบใบมีด ดรัมขับเคลื่อน และ
ดรัมส่วนท้าย ตลอดจนตัวหมุนเสริม
เพื่อให้ขนานกัน

จัดเรียงดรัมส่วนท้ายเพื่อให้ขนานกัน
และทำามุมที่ถูกต้องกับสายพาน
ลำาเลียงโดยการปรับดรัมจนกระทั่ง
ระยะห่างจากกึ่งกลาง 1 และเส้นทแยง
มุม 2 มีค่าเท่ากัน

ดรัมที่ไม่มีการจัดเรียงอาจทำาให้
สายพานมีการเปลี่ยนทิศทาง

ควรมีการโหลดสินค้าลงบนกึ่งกลาง
ของสายพานและในทิศทางของการ
ลำาเลียงเสมอ สินค้าจะต้องไม่ตกลงมา
จากตำาแหน่งที่มีความสูงมาก

ควรให้ความสนใจกับคุณภาพพื้นผิวขอ
งดรัม

ดรัมที่มีการจัดเรียงในมุมที่ถูกต้อง
สายพานจะมีการเคลื่อนที่เป็นเส้นตรง

< 90° 90°

หลักการพื้นฐานของการปรับทิศทาง 
ของสายพานลำาเลียงแบบตรง 

อีกวิธีการหนึ่งคือประการแรกให้จัดเรียง
ดรัมที่ขับเคลื่อนให้อยู่ในมุมที่ถูกต้อง
แล้วทำาการปรับดรัมส่วนท้ายจนกระทั่ง
ระยะห่างจากจุดกึ่งกลาง 1 เท่ากัน

การเริ่มต้นจากดรัมส่วนท้ายจะช่วยให้
ท่านสามารถจัดเรียงส่วนของตัวหมุน
เสริมหรือฐานของตัวเลื่อนแต่ละตัวเพื่อ
ให้ขนานกันได้
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ดรัมปลายเรียว/ทรงกระบอก อยู่ใน
ตำาแหน่งกึ่งกลางสายพานลำาเลียง

ความเร็วของสายพานและเส้นผ่าน
ศูนย์กลางของดรัมที่มากกว่า จะมี
ผลกระทบจากศูนย์กลางมากกว่า

สำาหรับคำาแนะนำาเกี่ยวกับ conicity 
อ้างอิงในหน้าที่ 3

ดรัมมีลักษณะปลายเรียว/ทรง
กระบอก

ค่า conicity มากเกินไป
สายพานจะไม่มีการเกาะรัดดรัมและไม่มี
การนำา หากระยะห่างจากกึ่งกลางน้อยเกิน
ไปให้ทำาการเลือกการยืดเมื่อมีการติดตั้ง
เพื่อให้ขอบของสายพานมีการเกาะรัดดรัม

สายพานแคบเกินไป
วิธีการแก้ไข: เลือกดรัมให้มีสัดส่วนที่
เหมาะสมกับความกว้างของสายพาน

สายพานมีความกว้างมากกว่าดรัม 
หลีกเลี่ยงความเสียหายทั้งหมด 
เนื่องจากมีการควบคุมไม่สม่ำาเสมอ 
เหนือสิ่งอื่นใดสายพานมีความยืดหยุ่น
ด้านข้าง 

การกระจายความร้อนและโหลดบน 
สายพานไม่สม่ำาเสมอ จะทำาให้เกิดการ
เปลี่ยนแปลงสภาพการดึงภายใน
สายพานแบบไม่สม่ำาเสมอ

ซึ่งจะทำาให้มีการสร้างแรงในการ
ควบคุมที่อาจเป็นสาเหตุให้สายพานมี
การสูญเสียทิศทางได้ เราขอแนะนำาให้
ใช้อุปกรณ์ในการปรับทิศทางของ
สายพานแบบอัตโนมัติ

ผลของอุณหภูมิ

ผลกระทบของค่า conicity และความกว้าง
ของสายพาน



12

ข้ึนอยู่กับความเร็วของสายพาน 
ทิศทางของ สายพานแบบรางสามารถ
ปรับปรุงได้โดย การหมุนตัวหมุนด้าน
ข้างข้ึนประมาณ 3° ในทิศทางการ
เคลื่อนที่ของสายพาน 

ท่านสามารถควบคุมสายพานที่ไม่เป็น
แบบรางได้อย่างพอเพียงด้วยการติด
ตั้งตัวหมุนเสริมเพื่อให้สามารถปรับ
ทิศทางในแนวนอนได้ จากนั้นทำาการ
หมุนประมาณ 2 – 4° 
เราขอแนะนำาวิธีการนี้สำาหรับสายพาน
ที่มีความยาว 

ชุดของตัวหมุนแบบรางคว่ำาบน
กึ่งกลางของ สายพานในด้านย้อน
กลับจะทำาให้สายพาน อยู่ในบริเวณ
กึ่งกลางได้ค่อนข้างดีหากวางไว้ใกล้
กับดรัมส่วนท้าย 

 

การปรับทิศทางของสายพาน

ผลของตัวหมุนเสริม

ผลของตัวหมุนแบบร่างคว่ำา
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การปรับ
– ดรัมทั้งหมดจะต้องมีการตั้งค่า

ตาม พื้นฐานเพื่อให้แกนของดรัม
ขนานกัน

– ติดตั้งสายพานและปรับดรัมใน
การดึง B (รักษาแนวแกนให้ขนาน
กับดรัมตัว อื่น) จนกระทั่งได้รับ
แรงดึงตามต้องการ

– ปรับทิศทางของสายพานด้วย
ดรัม  C และ D ท่านอาจต้อง
ทำาการ ติดตั้งระบบการปรับ
สายพานโดยใช้ดรัม C หรือ D เป็น
ดรัมควบคุม 

การปรับ
– ติดตั้งสายพานและดรัม A + B 

เพื่อให้ แกนขนานกันจนกระทั่ง
การยืดเมื่อมีการ ติดตั้งมีค่าตาม
ต้องการ

– ท่านสามารถทำาการปรับทิศทาง
ของ สายพานให้ถูกต้องโดยการ
ดึงหรือหย่อนปลายด้านหนึ่งขอ
งดรัมในการดึง สายพานลำาเลียง
จะมีการเคลื่อนไปทางขอบของ
สายพานที่หย่อน

–  ท่านอาจจำาเป็นต้องใช้ระบบนำา  
สายพานที่อยู่ติดกับดรัมส่วนท้าย 
(เช่น สายพานที่มีความสั้นและ
กว้าง)

การควบคุมประสิทธิภาพโดยส่วนใหญ่
มักจะมีการแบ่งโดยตัวหมุนที่มีการ
ตรึงที่ดรัมส่วนท้าย โดยตัวหมุนที่มี
การตรึง D มีการเคลื่อนที่ในทิศทาง 1 
และตัวหมุนที่มีการตรึง C มีการ
เคลื่อนที่ในทิศทาง 2

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

ตัวหมุนที่มีการตรึงสามารถทำาการปรับได้ตามแกน XY (เมื่อ
สายพานมีการเคลื่อนที่ข้ึนและลง) เป็นผลให้ขอบของ
สายพานแทบไม่ได้รับผลกระทบรุนแรงเลยและการผิดรูปส่วน
ใหญ่ของเส้นใยจะได้รับการป้องกัน การควบคุมสายพาน
แบบอัตโนมัติมีประสิทธิภาพมากข้ึนจากการใช้ตัวหมุนที่มี
การตรึงซึ่งสามารถปรับได้โดยมอเตอร์ (ดูหน้าที่ 15)

ดรัมปลายเรียว/ทรงกระบอกควร
สามารถปรับได้เพื่อชดเชยความทนใน
การผลิตในสายพานลำาเลียง
หากสายพานลำาเลียงมีความยาว ≥ 5 
m ดรัมส่วนท้ายทั้งสองควรเป็นแบบ
ปลายเรียว/ทรงกระบอก

หากดรัมปลายเรียว/ทรงกระบอกไม่มี
การนำาสายพานอย่างเพียงพอ 
สามารถใช้

ตัวหมุนที่วางอยู่ตรงมุมหรืออุปกรณ์
ควบคุมสายพานแบบอัตโนมัติ
ในสายพานแบบสี่เหลี่ยมจัตุรัส (ระยะ
ห่างจากกึ่งกลาง ~ ความกว้างของ
สายพาน) หรือเมื่อมีอัตราส่วนความ
ยาวต่อความกว้างไม่ดีนัก สายพานจะ
ไม่สามารถทำาการปรับด้วยดรัมปลาย
เรียว/ทรงกระบอก เราขอแนะนำาให้ใช้
ระบบควบคุมสายพานแบบอัตโนมัติ 
(หน้าที่ 15)

A

ดรัมส่วนท้าย

B

ดรัมที่ขับเคลื่อน

ค
วา

ม
กว

้าง
ขอ

งส
าย

พ
าน

ระยะห่างจากกึ่งกลาง

1
2

 

การควบคุมสายพานด้วยดรัมปลายเรียว/
ทรงกระบอก

การใช้ตัวหมุนที่มีการตรึง
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ตัวหมุนส่วนท้าย G และ F และดรัมที่มี
การดึง E สามารถทำาการปรับได้ใน
ทิศทางที่หัวลูกศรชี้โดยให้ดรัมที่มีการ
ดึง E เป็นตัวขับเคลื่อน

วิธีการแก้ไขที่ง่ายทางหนึ่งคือการติด
ตั้งดรัม G, F และ E บนระนาย H ให้เป็น
อุปกรณ์เดี่ยวที่สามารถปรับไดใน
ทิศทางที่หัวลูกศรชี้

โปรดอ้างอิงหน้าต่อไปนี้และหน้าที่ผ่าน
มาสำาหรับข้อมูลเพิ่มเติมเกี่ยวกับ
แผนผัง รูปแบบ และคุณสมบัติในการ
ควบคุมของดรัม A, B, C และ D

การปรับ
– ดรัมทั้งหมดจะต้องมีการตั้งค่า

ตาม พื้นฐานเพื่อให้แกนของดรัม
ขนานกัน

– ติดตั้งสายพานและปรับดรัมใน
การดึง E (รักษาแนวแกนให้ขนาน
กับดรัมตัว อื่น) จนกระทั่งได้รับ
แรงดึงตามต้องการ

– ปรับทิศทางของสายพานด้วย  
ตัวหมุนที่มีการตรึง C และหาก 
จำาเป็นให้ปรับดรัมส่วนท้าย G และ 
F หรือระนาบ H ท่านอาจต้องการ
ระบบนำาสายพานในที่นี้

การปรับ
– ดรัมทั้งหมดจะต้องมีการตั้งค่า

ตาม  พื้นฐานเพื่อให้แกนของด
รัมขนานกัน

– ติดตั้งสายพานและปรับดรัมใน
การดึง E (รักษาแนวแกนให้ขนาน
กับดรัมตัว อื่น) จนกระทั่งได้รับ
แรงดึงตามต้องการ

– ในสายพานลำาเลียงแบบย้อนกลับ
ควร ทำาการปรับทิศทางของ
สายพาน บนดรัมปลายเรียว/ทรง
กระบอก ไม่ใช่ตัวหมุนที่มีการตรึง

การปรับดรัมให้ถูกต้องจะใช้เวลาใน
การปรับช่วงระยะหนึ่ง เราขอแนะนำาให้
ใช้ระบบควบคุมสายพานสำาหรับ
ทิศทางทั้งสองในสายพานที่สั้นมาก
และมีความกว้าง

สิ่งสำาคัญในการปรับทิศทางในการ
ทำางาน แบบย้อนกลับให้สมบูรณ์แบบ
คือความ แม่นยำาในการผลิตสายพาน
ลำาเลียง

การปรับสายพานสำาหรับการทำางาน
แบบย้อนกลับต้องใช้ทักษะบางประการ 
การปรับสายพานในทิศทางหนึ่งมัก
ทำาให้อีกทางหนึ่งมีการสูญเสียทิศทาง
 

1
2

 

การปรับทิศทางของสายพาน

ระบบการยกขึ้นในด้านย้อนกลับ

สายพานลำาเลียงแบบย้อนกลับ
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การปรับ
 – ทำาการปรับดรัมและขอบใบมีด 

ทั้งหมดเพื่อให้แกนขนานกัน 

–  ติดตั้งสายพานและปรับดรัมใน
การดึง C จนกระทั่งแกนขนานกับ
ดรัมตัวอื่น และได้รับแรงดึงตาม
ต้องการ รักษา แรงดึงของ
สายพานให้ต่ำาที่สุดเท่าที่ เป็นไปได้
เพื่อหลีกเลี่ยงการใช้ความ เค้นและ
การเกิดความร้อนที่ไม่จำาเป็น 
(เนื่องจากแรงเสียดทาน) บนขอบ
ใบมีด

 – ปรับทิศทางของสายพานด้วย
ดรัม B, C, D และ E หรือระราบ H 
ระบบนำาสายพานอาจมีความ
เหมาะสม

สายพานที่มีขอบใบมีดที่สั้นกว่า
สามารถแสดงได้ดังในรูปข้างต้น ดรัม
ที่ขับเคลื่อน A ควรเป็นแบบปลาย
เรียว/ทรงกระบอก ดรัมส่วนท้าย B, D, 
E และดรัมในการดึง C เป็นแบบทรง
กระบอกและสามารถปรับได้ในทิศทาง
ที่หัวลูกศรชี้เพื่อให้สามารถปรับ
สายพานได้
 

เซนเซอร์ขอบของสายพานมีหลาย
แบบ เช่น แบบเชิงกล ไฮโดรลิก ไฟฟ้า 
เชิงแสง และระบบลม ซึ่งจะทำาให้ระบบ
ควบคุมมีการทำางานเมื่อมีความแตก
ต่างในตำาแหน่งของขอบของสายพาน

  อุปกรณ์ระบบลม เซลล์โฟโต้อิเล็กทริก เซนเซอร์ อิเล็กทริกอาย

โดยทั่วไปมีการใช้ระบบนำาสายพาน
แบบอัตโนมัติสำาหรับสายพานลำาเลียง
ที่มีขอบใบมีด (เช่นในอุโมงค์ทำาความ
เย็น) การปรับทิศทางของสายพาน
แสดงโดยเซนเซอร์ขอบของสายพาน

จากแผนผังในหน้าที่ 14 ดรัม C, D และ 
E สามารถติดตั้งบนระนาบ H ที่
สามารถปรับได้

สายพานมักมีการควบคุมโดย
อัตโนมัติโดย ใช้ตัวหมุนที่มีการตรึง
และติดตั้งแบบหมุน มักจะมีการปรับ
โดยการช่วยเหลือจากเพลาหมุนที่มี
การทำางานด้วยไฟฟ้าหรือกระบอกลม
หลังจากจำาแนกค่าจริงของขอบ
สายพานด้วยเซนเซอร์

วิธีการแก้ไขเชิงกลอย่างแท้จริงโดย
ไม่มี กำาลังเสริมคือใช้สายพานที่มี
ขนาดเล็กที่สุดเท่าที่เป็นไปได้

 

สายพานลำาเลียงที่มีขอบใบมีด

เซนเซอร์ขอบของสายพาน

การควบคุมสายพานแบบอัตโนมัติ
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ร่องของดรัมส่วนท้ายที่มีโครงสร้างแบบ
ลิ่ม 1 โครงสร้าง (กึ่งกลาง)

สามารถดูดซับแรงตามขวางได้ด้วย
โครงสร้างตามยาวที่เชื่อมต่ออยู่ 
โครงสร้างเหล่านี้ควรได้รับการรองรับ
ด้วยร่องในฐานตัวเลื่อนและไม่ส่งแรง
ตามขวางไปยังดรัมท้าย ร่องในดรัม
ท้ายต้องกว้างกว่าโครงสร้างอย่าง
น้อย 8 – 10 มม.
กฎนี้ใช้กับระยะกึ่งกลาง > 1.5 ม. ใน
กรณีที่ระยะกึ่งกลาง < 1.5 ม. สามารถ
ใช้ตัวนำาด้านข้างผ่านร่องในดรัมท้าย
ได้ แต่ในกรณีนี้ฐานตัวเลื่อนต้องกว้าง
กว่า เราขอแนะนำาให้ติดต่อวิศวกร
ประยุกต์การใช้งานของ Forbo 
Siegling เพื่อสอบถามในส่วนของการ
ออกแบบ 

หมายเลข 318 ซึ่งให้รายละเอียดของ
ความยาวต่ำาสุดของสายพาน ขนาด
โครงสร้าง และเส้นผ่านศูนย์กลางต่ำา
สุด ของดรัม

ระบบนำาสายพานแบบบังคับทุกชนิดที่
สามารถทำาลายขอบของสายพานจะ
ต้องหลีกเลี่ยง เช่น แถบตรวจสอบ ตัว
หมุน เป็นต้น

หากเกิดแรงด้านข้างมากควรใช้
อุปกรณ์ ควบคุมแบบอัตโนมัติ

2 ส่วนของแผ่นควรมีการตรึงอยู่ใน
ตำาแหน่ง หรือมีการติดแถบนำา เมื่อ
สายพานมีการเคลื่อนที่ในเกณฑ์ที่ดี 
บทบาทข้ันต่ำาจะต้องเก็บรักษาค่า
ความทนที่สามารถยอมรับได้

การเพิ่มความลึกของร่อง h หากระบบ
มีการเป้ือนมาก เมื่อมีการใช้โครงสร้าง
ตามยาวขนาดของ z จะต้องมีขนาด
ใหญ่เพียงพอ

โครงสร้างแบบลิ่ม 2 โครงสร้างที่ด้านข้างของ
สายพาน z = ประมาณ 5 – 10 mm

โครงสร้างแบบแบน 2 โครงสร้างที่ด้านข้าง
ของสายพาน z = ประมาณ 5 – 10 mm

การคลายตัวหมุนพลาสติกที่มีการ
เคลื่อนที่พร้อมกัน

ในตวัหมนุเสริมทำาลายขอบของร่อง

ร่องจองตัวหมุนเสริมที่มี
โครงสร้างตามยาว 1 โครงสร้าง (กึ่งกลาง)

การคลายตัวหมุนพลาสติกที่มีการ
เคลื่อนที่พร้อมกัน

ร่องในตวัหมนุหรือดรัม

 

การปรับทิศทางของสายพาน

การใช้สายพานที่มีโครงสร้างตามยาว
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การบิดมากเกินไปของดรัมมักเป็น
สาเหตุให้ เกิดปัญหาในเรื่องของ
ทิศทางในสายพานที่ มีความกว้าง 

 

สาเหตุของการเบน:

–  การเพิ่มข้ึนของแรงดึงของสายพาน
เป็นสัดส่วนกับความกว้างของ
สายพาน 

–  เส้นผ่านศูนย์กลางของดรัมมีขนาด
เล็กเนื่องจากข้อกำาหนดเชิงเทคนิค 

กังนั้นโปรดตรวจสอบให้แน่ใจว่าค่า
ต่อไปนี้ไม่มากเกินไป:

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 หมุน
รอบ ดรัมเหล็กที่มีเส้นผ่านศูนย์กลาง 
150 mm 

และความหนา 10 mm ที่เส้นโค้งสัมผัส 
180° สายพานมีการเคลื่อนที่ในแนว
นอน

ดรัมทึบ 

            
80 · FR . I3

yTr =  [mm]
          E . d4 . π . 96

ดรัมที่มีลักษณะคล้ายท่อ 

                  
80 .

 

FR . I3
yTr =   [mm]
          E (da

4 – di
4) . π . 96

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

 

การบิดของดรัมและตัวหมุน

ตัวอย่าง

–  การบิดของดรัมปลายเรียว/ทรง
กระบอก yTr ≤ 0.5 h,

–  การบิดของดรัมทรงกระบอกที่มากก
ว่า yTr ≤ h สามารถยอมรับได้

–  ดูดรัมที่ขับเคลื่อนสำาหรับค่า h

เมื่อเกี่ยวข้องกับสินค้าที่มีน้ำาหนักเบา
จำานวนมาก แถบซีลที่ทำามาจากวัสดุ
สายพานลำาเลียงเป็นวิธีแก้ปัญหา
ความ 

เสียดทานต่ำาที่ดีและเป็นการซีลไปใน
ขณะเดียวกัน ติดต่อวิศวกรประยุกต์
การใช้งานของ Forbo Siegling เพื่อให้
ความช่วยเหลือในการเลือกชนิดของ
สายพานที่เหมาะสมให้แก่ท่าน

แถบซีล

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

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

ผนังของส่วนป้อนหรือแถบนำาควรมี
การ เปิดในทิศทางการเคลื่อนที่ของ
สายพาน เพื่อป้องกันการติดของ
ผลิตภัณฑ์กับขอบ (แถบ) ด้านข้างและ
สายพาน ควรมีการทำา ความสะอาด
ร่วมกับสายพานเท่าที่จำาเป็น

โดยเฉพาะอย่างยิ่งในผลิตภัณฑ์ที่มี
ปัญหา ตำาแหน่งขอบด้านข้างจะทำาให้
แรงดึงผลลัพธ์เพิ่มข้ึน พิจารณาการ
เพิ่มข้ึนนี้เมื่อมีการกำาหนดขนาดของ
สายพาน ให้ขอบด้านข้างทำามุมที่ถูก
ต้องกับสายพาน

สินค้าของอุปกรณ์จะมีการระบายหรือ
สง่ออกจากด้านข้างของสายพานบอ่ย 
ในกรณี นี้ ตรวจสอบให้แน่ใจว่าแรง
ด้านข้างที่ กระทำาบนสายพานมีการ
เก็บรักษาให้มี ค่าน้อยที่สุด โดยทั่วไปมี
การใช้เครื่อง กวาดที่มีการติดตั้งแบบ
หมุนและไม่สัมผัสกับสายพาน 

เพื่อหลีกเลี่ยงการสูญเสียทิศทางของ
สายพานเมื่อมีการลำาเลียงผลิตภัณฑ์
ข้ึน หรือลง เราขอแนะนำาดังนี้:

–  หุ้มตัวหมุนเสริมในบริเวณการป้อน
ด้วยตัว หุ้มที่มีความเสียดทานเพื่อ
เพิ่ม สัมประสิทธิ์แรงเสียดทาน
ระหว่าง ตัวหมุนเสริมและสายพาน 
(ดูข้างต้น)

– สร้างการเปลี่ยนแปลงในรูปแบบเพื่อ
เพิ่ม พื้นที่ของสายพานที่มีการหุ้มใน
บริเวณ การป้อน (ดูด้านล่าง)

ในกรณีของสายพายที่มีการหุ้มหลาย
ชั้น ต้องการแรงที่มากกว่าเนื่องจากมี
การต้าน การบิดและเมื่อมีอุณหภูมิต่ำา 
การปรับ ทิศทางของสายพาน
สามารถเสถียรได้โดย การเพิ่มดรัม
แบบปลายเรียว/ทรงกระบอกที่ ด้าน
ข้างได้เช่นกัน

สายพานไม่สามารถนำาผ่านขอบของ
สายพานในสายพานลำาเลียงที่มีน้ำา
หนักเบา

ตัวหมุนเสริมที่มีการหุ้มด้วยวัสดุต้านการ
กัดกร่อนและการยึดเกาะ

การระบายผลิตภัณฑ์

ขอบด้านข้าง

งานขอวผู้ออกแบบคือการจัดเตรียม
ระบบ ที่สามารถใช้ป้อนผลิตภัณฑ์ลง
บน สายพานอย่างนุ่มนวลและมี
ทิศทางการ เคลื่อนที่ของสายพาน
เหมือนกัน (หรือด้วยความเร็ว
เดียวกัน) ควรวางผลิตภัณฑ์ ตรง
กลางสายพานเพื่อหลีกเลี่ยงการ สูญ
เสียทิศทาง (เช่น ใช้ช่องทางลาด เอียง 
แผ่นนำา กรวย ส่วนป้อน เป็นต้น)

ในระหว่างที่มีการโหลด สายพาน
ลำาเลียงมีความเค้นเชิงกลในแนวดิ่ง 
(จากการ กระทบ) และในแนวตั้งฉาก
เนื่องจากความเร็วสัมพัทธ์ระหว่าง
สินค้าที่มีการ ลำาเลียงและสายพาน

การป้อนผลิตภัณฑ์
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อุปกรณ์ทำาความสะอาด

 b               c

เมื่อมีการใช้อุปกรณ์ทำาความสะอาด 
จะต้องมีการคำานวณการยอมรับได้
เมื่อทำาการคำานวณการบริโภค
พลังงาน:

FA  = แรงสัมผัส

FUR  =   แรงดึงผลลัพธ์ของอุปกรณ์ 
ทำาความสะอาด

PR =   การบริโภคพลังงานของ
อุปกรณ์ ทำาความสะอาด

FUR  =  FA . μ

PR  = FUR . V
1000

ในการทำาความสะอาดสายพาน
สามารถใช้ แปรงที่มีการหมุนหรือระบบ
ทำาความ สะอาดสายพาน หาก
ผลิตภัณฑ์ที่ลำาเลียง มีความเหนียว
มาก ระบบการ่นน้ำาหรือแช่ น้ำาจะช่วยให้
มั่นใจได้ว่าแปรงจะไม่เกิดการอุดตัน

                   c       a     

การปรับ (ช่องเปิด เป็น ต้น) เครื่อง
กวาดแบบคราด (b) มักมีการ ใช้ใน
ด้านย้อนกลับโดยอยู่ด้านหน้าดรัม 
ส่วนท้าย เครื่องกวาดจะช่วยป้องกัน 
ผลิตภัณฑ์ใดๆ เข้าไปอยู่ระหว่างดรัม
และสายพาน โดยควรมีการสัมผัสกับ
สายพานเล็กน้อย

ดรัมที่มีพื้นผิวเรียบและไม่มีการหุ้ม
ด้วย วัสดุใดๆ สามารถทำาความสะอาด
ได้ด้วย เครื่องกวาดที่ทำาจากโลหะ (c) 
เครื่อง กวาดเหล่านี้สามารถติดตั้งเพื่อ
ทำาความ สะอาดพื้นผิวของดรัมและเข้า
กันกับรูปร่างของดรัม (เช่น สี่เหลี่ยม
คางหมู)

วิธีการในการกำาจัดผลิตภัณฑ์ตกค้างที่
ติด อยู่บนสายพานลำาเลียงมีอยู่เป็น
จำานวนมาก แต่อย่างไรก็ตาม
ประสิทธิภาพของวิธีการ เหล่านี้ข้ึนอยู่
กับสถานการณ์เฉพาะหน้า ใน บางกรณี
เครื่องกวาด 1 ตัวหรือมากกว่าก็
เพียงพอแล้ว: ตัวแถบทำาจากพลาสติก
หรือ 
ยางที่มีความเรียบหรือมีโครงสร้างโลหะ
อยู่ในตำาแหน่งขวางทิศทางการเคลื่อนที่
ของสายพาน การเลือกวัสดุของเครื่อง
กวาดอย่างระมัดระวังมีความสำาคัญมาก
(ห้ามใช้ชิ้นส่วนจากสายพานลำาเลียงเก่า
เพราะจะเป็นสาเหตุให้เกิดการสึกหรอ
หรือ ฉีกขาดที่ไม่จำาเป็นของสายพาน
ลำาเลียง)

เครื่องกวาดสายพาน (a) ควรจัดวาง
ให้ ใกล้กับสายพานที่สุดเท่าที่เป็นไปได้
หรือ สัมผัสกับสายพานเล็กน้อย 
เนื่องจาก เครื่องกวาดอาจมีการ
สึกหรอหรือฉีกขาด จึงควรจะต้องมีวิธี

เครื่องกวาด

แปรง
โปรดสังเกต:
หากมีการติดตั้งอุปกรณ์ทำาความ
สะอาดไม่เหมาะสม จะสามารถเกิดแรง
ข้ึนที่ด้านข้างและเป็นสาเหตุให้
สายพานมีการสูญเสียทิศทาง 



Siegling – total belting solutions

ด้วยพนักงานที่มุ่งมั่น, องค์กรที่มุ่งเน้นคุณภาพและ
กระบวนการผลิตทำาให้มั่นใจได้ว่าผลิตภัณฑ์และบริการของ
เรามีมาตรฐานสูงอย่างต่อเนื่อง 
Forbo Movement Systems สอดคล้องกับหลักการจัดการ
คุณภาพโดยรวม ระบบการจัดการคุณภาพของเราได้รับการ
รับรอง ISO 9001 ในทุกสถานที่ผลิตและสถานที่ปฏิบัติงาน
ตัดต่อและประกอบ ยิ่งไปกว่านั้นสถานที่ผลิตและปฏิบัติงาน
จำานวนมากยังได้รับการรับรองการจัดการสิ่งแวดล้อม ISO 
14001 อีกด้วย
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Forbo Siegling service – anytime, anywhere
Forbo Siegling Group มีพนักงานโดยรวมประมาณ 2,400 คน 
ผลิตภัณฑ์ของเรามีการผลิตในสถานที่ผลิต
10 แห่งทั่วโลก ท่านสามารถค้นหาบริษัท, ตัวแทนจำาหน่าย
พร้อมโกดังสินค้าและสถานปฎิบัติงานได้กว่า 80 ประเทศ และ
จุดให้บริการของ Forbo Siegling อีกมากกว่า 300 แห่งทั่วโลก

บริษัท ฟอร์โบ ซีกลิง (ประเทศไทย) จำากัด 
777/27 (Project TIP6) หมู่ที่ 9 
ต.บางปลา อ.บางพลี สมุทรปราการ 10540 
โทรศัพท์ +66 2130-0286 
แฟกซ์: +66 2130-0287 
www.forbo-siegling.com, siegling.th@forbo.com


