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البنية العامة للآلات الرقمية الحاسوبية
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مكونات عمود اله التشغيل الرقمية
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دوران كروي
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البنية العامة للآلات الرقمية



هندسة الروبوت والأنظمة الذكيةالمنارة                                   كلية الهندسة جامعة 

هندسة التصنيعتمام سلوم       . د

المحركات في الآلات الرقمية

ةومختلفمتنوعةوهيلهاالموكلةالمهمةباختلافالرقميةالآلاتفيالمحركاتتختلف•

:منها

المحركات الهيدروليكية

 و عزوم مرتفعة جدااستطاعاتالحصول على

 الخطويةالمحركات

 والعزوم المنخفضةالاستطاعاتمن اجل الآلات الصغيرة ذات

محركات التيار المستمر

تؤمن تحكم ممتاز بالسرعة  وعزم كبير

الاكثر استخداما
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أنواع أنظمة التحكم بحركة محور الالة

 أنظمة الدارة المفتوحةOpened Loop Systems

 تعطي عزوم صغيرة نسبيا

 الميزات:

أقل تعقيد

أقل كلفة

صيانتها سهلة وغير مكلفة
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أنواع أنظمة التحكم بحركة محور الالة

 أنظمة الدارة المغلقةClosed Loop Systems

 الميزات

 تعطي درجة عالية من الدقة

 تكرارية

كلفة أعلى
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المحاور في الآلات الرقمية
حاورمثلاثغالباتعتمدلأنهاالرقميةالآلاتالديكارتيةالاحداثياتتناسب

قالالانتنقاطمواقعيحددأنالمبرمجبواسطتهايستطيعكذلكXYZللحركة

بسهولة
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المحاور في الآلات الرقمية

Milling Machineالفارزة  Lathe Machineالمخرطة 

Z axis

X axis

Y axis
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المحاور في الآلات الرقمية

X, Y, Zالمحاور الخطية  •

 A, B, Cالمحاور الدوارة •

 U, V, Wالمحاور النسبية •

+ Z

+ C

- X

+ X

+ V

+ Y

+ A
- Z

+ U

+ B- Y

+ W
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المستخدمة في الآلات الرقميةالواحدات

حداهمايعتمد نظام القياس في الآلات الرقمية غالبا على كلا النظامين التالين او ا

 حسب نظام القياس العالمي

حسب نظام القياس الانكليزي
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أدوات القطع في الآلات المبرمجة

امين تطورت اشكال وتصاميم ادوات القطع في الآلات الرقمية عنها في العادية لت

المرونة في المناولة و الدقة العالية في التشغيل 

• Single Point Tools

 لها حد قطع وحيد

 في الخراطة: مثال

• Multiple Cutting Edge Tools

لها عدة حدود قطع

 و أدوات التفريزالقلووظة: مثال
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فصل قلووظةخراطة     : أدوات قطع 
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أدوات القطع الخاص مركز التفريز 
ماللقأوالقطعسريعلفولاذالعدةاشكالبعضالتشغيلمراكزتستعمل•

اساسيةقطعكأداةالاصبعيةالكربيدية

عسريفولاذمنمراتبعدةاسرعالكربيديةاللقمذاتالقطعاداةأداءعمليا•

القطع

الجانبيطعالقعندالسطوحانهاءفيالقطعسريعفولاذالاصبعيةتفضلبينما•
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أدوات القطع الخاص مركز التفريز 

ممتازةسطحجودةوبسرعةالكبيرةالمستويةالسطوحلتشغيلتستخدمالسطحيالتفريزقطعأدوات.

واحدبمرورالعلويسطحهاانهاءتمالمحرككتلةاننلاحظالشكلمن
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عملية تسوية السطوح 

أداة القطع
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أدوات القطع الخاص مركز التفريز 

لقوالباأهمامتعددةلأغراضتستعمل(القطعسريعفولاذلقم)الكرويةالنهايةذاتالاصبعيةالقطعأداة

بالشكلموضحهوكما

العميقةوالضيقةالمجاريلتشغيلتستعملالقرصيةأوالجانبيةالقطعادوات
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بعض أشكال ادوات القطع
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مخزن ادوات القطع



هندسة الروبوت والأنظمة الذكيةالمنارة                                   كلية الهندسة جامعة 

هندسة التصنيعتمام سلوم       . د

أدوات القطع الخاص مركز التفريز 

  السحل القلووظةالتثقيب
القطعسريعفولاذمنتكونماعادة

الثلاثةتالادوايختصرحيثالعاديةعنمختلفاشكلاتأخذالاليةالقلووظةأداة

فقطبواحدة
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اليدوية  القلووظة
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حامل أداة القطع
علىكونويالتشغيليةالعمليةفيالمناسبالوضعلتأخذالقطعأداةحملوظيفته

:وهيمختلفةاشكال
End mill holder  كما في الشكل

Collet holder 

Face mill adapter s

يمكنالذيالقطعاداةحاملوشكلزاويةمعرفةيجبالرقميةالآلاتبينالاختلافبسبب

متمماتهاوالقطعادواتشراءبعليةالقيامقبلالرقميةالالةعلىاستخدامه
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أجزاء حامل أداة القطع


