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CATIA V5   وصف بنية البرنامج

شريط القوائم 

شجرة العمل
أشرطة الأوامر

شريط المهام

شريط الأمر الحالي
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شجرة العمل

 لإظهار أو إخفاء شجرة العمل نستخدم المفتاحF3 

 لتكبير أو تصغير شجرة العمل نستخدم

Ctrl + roll (Mouse)
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البرنامجبارامتراتبعض 

Tools options
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المستخدمةالواحداتلتغيير 

Tools                 options              parameters                units
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بيئة العمل ثنائية البعد

sketcher
العملمستويتفعيليجبملاحظة

البعدثنائيةالبيئةإلىالانتقاليتمحتى

أو 

Start

Mechanical design

part design

sketchثم نفعل خيار 
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البيئة ثنائية البعد 
Exit workbenchللعودة إلى البيئة ثلاثية البعد نضغط على تعليمة 
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في البيئة ثنائية البعد سوف نهتم بثلاث قوائم رئيسية  

 Constraintقائمة 

 Profileقائمة 

Operationقائمة 
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 Constraintقائمة 

هدف الأوامر الموجودة في هذه القائمة

القيود من أبعاد و زوايا وقيودهووضع

تماس على الشكل الهندسي  وتعامد وتوازي 

 Operationقائمة 

هدف الأوامر الموجودة في هذه القائمة

هو إجراء تعديلات على الشكل الهندسي المرسوم
Corner

Chamfer

Trim
Mirror
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قائمة  

Profile 

 Profileتعليمة 

 Rectangleتعليمة 

 Circleتعليمة 

Splineتعليمة 

Ellipesتعليمة 

  Linesتعليمة 

  Axisتعليمة 

 Pointتعليمة 

لفةالهندسية المختتصميم الأشكال وقائمة  رسم 
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 Profileتعليمة 

دون التقيد بالأبعاد و الزوايا ثم بعد( كالرسم باليد) تسمح هذه التعليمة بالرسم العشوائي لأشكال عشوائية 

الأبعاد و الزوايا المطلوبةوالانتهاء من الرسم يتم وضع القيود 
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 Rectangleتعليمة 

 Oriented Rectangleتعليمة 

Parallelogramتعليمة 

Elongated Holeتعليمة 

Cylindrical Elongated Holeتعليمة 

Keyhole profileتعليمة 

 Hexagonتعليمة 
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 Circleتعليمة 

نحصل على مربع الحوار التالي وللتعديل ننقر مرتين على الدائرة 

(نصف قطر, مركز )دائرة 
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    Three point Circleتعليمة دائرة مارة من ثلاث نقاط 

نحصل على مربع الحوار التالي وللتعديل ننقر مرتين على الدائرة 
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     Circle using coordinatesتعليمة دائرة باستخدام الإحداثيات

لتحديد المركز

نصف قطر الدائرة

لتحديد المركز

نصف قطر الدائرة
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– Triلمستقيماتمماسةتعليمة دائرة  tangent circle       

L1مستقيم 

L2مستقيم 

     Three point  Arcتعليمة قوس دائرة مارة من ثلاث نقاط

Start point 

End  point 

Second  point 
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     Arcتعليمة قوس دائرة  
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 SplineControl point 1تعليمة 
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Ellipesتعليمة القطع الناقص  

نحصل على مربع الحوار التالي وللتعديل ننقر مرتين على القطع 
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   Parabola by focusتعليمة القطع المكافئ 

إحداثيات المحرق

إحداثيات الذروة

إحداثيات نقطة البداية

إحداثيات نقطة النهاية

المحرق

الذروة

نقطة النهايةنقطة البداية
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Lineتعليمة   
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 Pointتعليمة 

رسم نقطة 

بالماوسبالنقر 

رسم نقطة 

الاحداثياتباستخدام 

إحداثيات ديكارتية

إحداثيات قطبية
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إيجاد نقاط التقاطع

Intersection points 

Intersection points 

إيجاد مسقط نقاط 

Projection points

Projection  point


