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هندسة التصنيعهندسة الروبوت و الأنظمة الذكية–جامعة المنارة 

تمام سلوم: الدكتور المهندس برنامج المتميزين

عشرةالخامسة المحاضرة 
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الات التشغيل المبرمجةنمذجة

الموديل الهندسي و التفاضلي المباشر و العكسي لآلات 

التشغيل المبرمجة خماسية المحاور



هندسة الروبوت والأنظمة الذكيةالمنارة                                   كلية الهندسة جامعة 

هندسة التصنيعتمام سلوم       . د

في آلات التشغيل المبرمجة خماسية المحاورالبلاتووالبيرسو 

 Plateauالبلاتو

Berceauالبيرسو 



هندسة الروبوت والأنظمة الذكيةالمنارة                                   كلية الهندسة جامعة 

هندسة التصنيعتمام سلوم       . د

Catiaالآلة التشغيل على برنامج نمذجة V5
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Om   :صفر الآلة

Opr    : صفر البرمجة

R    : مع محور الدوران للبلاتونقطة تقاطع الوجه العلويC

S        : نقطة تقاطع بين محور الدورانA  و المستوي العمودي على محور الدورانA  و المار من النقطةR

MIKRON UCP 710الموديل الهندسي لآلة التشغيل المبرمجة خماسية المحاور 
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المسافات بين النقاط المميزة للآلة
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جمل الإحداثيات المحلية 

جملة إحداثيات الآلة 

جملة إحداثيات البيرسو 

البلاتوجملة إحداثيات 

جملة إحداثيات البرمجة 

(جملة إحداثيات منسوبة إلى القطعة)
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فرضيات يجب أخذها بعين الاعتبار في هندسة الآلة

Om, Xmيوازي المحور  Aمحور الدوران 

Aعمودي على محور الدوران  Cمحور الدوران 

يكون  A = C= 0عندما 
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العلاقة بين جمل الإحداثيات
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بين جمل الإحداثيات( المرور)مصفوفات الانتقال 

مصفوفة الانتقال بين الآلة و البيرسو
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البلاتوومصفوفة الانتقال بين البيرسو 
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و القطعةالبلاتومصفوفة الانتقال بين 
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الموديل الهندسي المباشر 

Orientationالتوجه 
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الموديل الهندسي العكسي 

Orientationالتوجه 
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يوجد مجموعتين من الحلول Cو   Aفي حالة 

موجب  A: المجموعة الأولى 

سالب A: المجموعة الثانية 

jو iيعتمد على قيم C:في كلا المجموعتين 
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i = j = 0 

Singularity geometric

C يملك عدد لانهائي من الحلول
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 Positionالتوضع



هندسة الروبوت والأنظمة الذكيةالمنارة                                   كلية الهندسة جامعة 

هندسة التصنيعتمام سلوم       . د

Cinematic Transformation 

Direct Model   الموديل التفاضلي المباشر
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Indirect Model   الموديل التفاضلي العكسي


