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هندسة التصنيعهندسة الروبوت و الأنظمة الذكية–جامعة المنارة 

تمام سلوم: الدكتور المهندس برنامج المتميزين

المحاضرة السادسة عشرة
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CNC محاور الحركة ونقاط الصفر في آلات ال

X, Y, Zالمحاور الاساسية 

المحاور. ,Xالثلاث1 Y, Zوالفراغفينقطةموقعلتحديدتستخدم

النسبيالموقعلتحديدCNCبرامجكتابةفياليهنحتاجماهذا

المشغولةوالقطعاداةبين

الاتفيالمحاورهذهاتجاهاتلتحديدقياسيةمواصفةتوجد2.

CNCالقياسيللتوحيدالعالميةالمنظمةمصدرهاISOيتمو

تارتخالتيهيالمصنعةالجهةتبقىولكنعامبشكلتطبيقيها

الدورانيةاوالانسحابيةكانتسواءالحركةاتجاهاتتسمية
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DIN66217الالمانيةالمواصفةتتبعالالمانيةMAHOشركةفيالتفريزالاتان

و محور عمود الدوران في الات Zالات التفريز الافقية هو حيث أن محور الدوران في 

Yالتفريز الراسية هو 
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قياس الابعاد في اتجاه المحاور الاساسية

:يوجد خياران أمام المبرمج و هما اما ان يستخدم 

 النظام المطلقAbsolute System

 ( السلسة)نظام الاضافةIncremental System

يعني ان موضع أداة القطع ينسب دائما و أبدا  لنقطة صفر البرمجةالنظام المطلق

(صفر قطعة التشغيل)

 موضع زود بهلاخرنظام الابعاد بالإضافة يعني أن موضع اداة القطع ينسب دائما

البرنامج لتحديد موقع اداة القطع
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يبينالشكل

اولاالقطعاداةموضعتحديد

X30Z60بالنقطة

X60Z40بالنقطةوثانيا

الثانيةوالاولىالحالتينففي

محوركلاتجاهفيالابعادتقاس

البرمجةصفرنقطةمن

هذا النظام المطلق يقابله 

في الات التفريزG90الامر التحضيري 
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طريقةيبينالشكل

القطعاداةلتحريكالاضافةنظاماستخدام

20mmلالموجبالاتجاهفيX

Zلالموجبالاتجاهفي30mmومسافة

الذيموضعهمنتحريكهذلكبعدثم

Xباتجاه30mmمقداراليهوصل

في20mmوالموجب

Zلالسالبالاتجاه

التفريزالاتفيG91التحضيريالامر
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نستخدموانماG91الامرالىلانحتاجCNCالمخارطحالةفياما

الابعادنظامانللدلالةZمنبدلاWالمحوروXمنبدلاUالمحور

.بالاضافةالابعادنظامهوالمستخدم

CNCحالة المخارط 
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منمحورحولدوارةبطاولةتتمتعالتيللفارزاتبالنسبة

:بالحروفتتحددالدورانمحاورفانالاساسيةالمحاور

AالمحورحولالطاولةدورانكاناذاX

BالمحورحولالطاولةدورانكاناذاY

CالمحورحولاطاولةدورانكاناذاZ

MovementAdditional Axis ofالمحاور الاضافية 
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CNCلفارزاتالصفرنقاط

M(Machineللالةالصفرنقطة Zero Point)

دعنالطاولةوضعتاذابحيثالالةطاولةعلىالموجودةالنقطةوهي

كاناذاالالةعمودمحورفانYوXللمحورينبالنسبةالنقطةهذه

Yورالمحفإنافقياكاناذاوالنقطةهذهفوقمباشرةسيكونراسيا

القطعأداةمركزيمر
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W(Workpieceللمشغولةالصفرنقطة Zero Point)

كونيماحسبالتشغيلقطعةعلىالمبرمجيختارهاالتيالنقطةوهي

المشغولةلاحداثياتمركزالتكونالبرمجةلعمليةملائما

R(Referenceالمرجعيةالنقطة Point)

فيالالةطاولةلتحركممكنةمسافةأبعدتحددالتيالنقطةوهي

منسوببالأصلالالةصفرأنحيثالطاولةلمحاورالموجبالاتجاه

النقطةهذهالى
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CNCلفارزاتالصفرنقاط
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الخراطةأقلامانواع
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الأساسية CNC  الأوامر
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14

تركيب برنامج التحكم الرقمي
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Word Address Format))صيغة عنوان الكلمة 
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CNCفي آلات التفريز 
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G0

G1

G2

G3

G17

G18

G52

G51

G90

G91
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G41

G43

G44

G40

G42

يسار
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CNCالمخارط
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الفارزات
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المخارط


