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                             ��* 

��� ه�ي ا��از( "��ي .-,�ت�)CMM (��-1ي ه���1ر 2	ژی34 �و7�-. از و:�ی9 

��� ه� 3 %�ا��� .-,�ت :� 	��ي #�9 ی< 2=�� را 	� د:� >وری��.	� ا:-?�د(  از ای� 

 ���� �	 �%��@CMMو2-3 #� ی< #�

  >�%�و�9 ��د 3 %�ا��� 	�  �ر ا%�

ا��از( "��ي ه�ي پ���B( را ا��Aم داد( و

>ن را 	� F.,� ه�یE�رد ا�-�Dر از 

.2=�� #�ر *�ی�1 #���  



�4�و-�ه�، #�I�7 ه�ي(	� ج�ي ا��Aم ا��از( "��ي 	� و:�ی9 ا��از( "��ي %< G�ر( 

��� ه�ي...) ار%?�ع :�K و �3 %�ا��� 	� ا:-?�د( از  ����" 3#� و�2 زی�دي را ه& 

CMM ی���L	 )ا��از �M�: د�2 و �	را  )��Bاي >����7ه�.2=�� #�ره�ي پ��	 ���BEه

ی� *�ی�1 ه�ي 	��ي 3 %�ا��� داد( ه�ي 	�:� >�( را ذ���( 	���4 



��� ه�ي ا��از( "��ي .-,�ت� پ�F�)� ه�ي 

��� ه�ي  ١٩R٠در :�ل �CMM ر�$T �	 ����	� �M�ان ا	�اره�ي 2�ي =�ح 

��� ه�ي  ��4�وپ�و:1�ره� :�ز��"�ن 	� �2رت وا3�2 CMM د���	پ3 .

  V�#�%CMM ان از�-	د #� �� 3 WM�	 دازش داد( ه��در پ �%��@و %�ا��ی3 #�

.ای� :�1-& ه� در �ارد .-\] 	� ��رت ��:V و YZ� ا:-?�د( #�د 

 ]*�CMM

��� ه�ي �#�ه[ . ��Fن 3 ده�� MCMM\� ای��4 :�ز��"�ن M^�2 زی�دي 	� 

�� 	�`3 ه� پ�[ 	��3 3 #��� ٩٠%�  ٨٠ز�ن 	�زر:3 در ��ود �	3 در�� 

��� ه�ي  � �#CMM ��ج�ی�Lی� دیL� رو�$�ي 	�زر:3 در ���� ��اه�� 

CMMا#a� #�ر	�ده�ي .و37 ای� 	�زر:3 ه� در ���7 ه�ي ���3 ��اه�� 	�د  

 ����Gود 	� #�	�ده�ي ���3 از رو�$�ي ا��از( "��ي در �b %���7 	�32 ��اه��  .



 . ����.از �? 3(�� �G	� �M�ان ر)��I و %��4 "�( ا:-?�د( CMM  ��# 3ی< 

��� ه�ي �در #�ره�ی3 ��اه� 	�د #� 	� >�$� #�ر �?�G اي CMM	��	�ای� #�ر	�د 

 )Plate Work(د�� 3 �-?".

��� ه�ي  �CMM 3در ج�ه�ی �ً��,.ا#a�اً در :��� و %���7 	� #�ر 3 رو��
 ��:#� %�#�3e از ���ره�ي زی� dزم 	�

�4E ا:� dزم 	���از ی< 2=�� 	� %��اد ��ه� ی� �-3 :ز�ن #�ري #�%�( -١ �4E ا:� dزم 	���از ی< 2=�� 	� %��اد ��ه� ی� �-3 :ز�ن #�ري #�%�( -١
ه�اران �Mد %���7 ��د و37 ز�ن %���7 	�اي %�ج�� ه�ی�� ا	�اره�ي 	�زر:3 
 ���e� 3(�#

و3-2 #� F.,� ه�ي زی�دي اM& از ا	��دي و ه��:3 :وج�د F.,� ه�ي -��د -٢
  ����و:�\� اي ��اه� 	�د #� ��اه� %�ا��1 #�-�ل ای� CMM	�ی1-3 #�-�ل 
F.,� ه� را 	�ا�-3 و 	�  �ر ا2-,�دي ا��Aم ده� .



�4E  ٢و١	�ون وج�د ای� �2	\�� ا:-��aی3 �2	\3 %$�ي ��Eر(  :�2	\�� ا��=�ف -٣

.�.�اه� 	�د

j- d�	 ن 2=�� #�ره�ی��  :ه�ی�� ه�ي��در �اردي #� دو	�ر( #�ري ی� ���ب 

��� ه�ي � ���	 �-�	�  �ر YZ�ي 	�WM ا)�ای[ CMMه�ي زی�دي را دا

  ��.2=��ت �رد e2�ل ��اه�� 

l- ��7�% ي را :و2?� در��	�4ري ���� 9EM �49 از ای�e2 ��-1ر ه�eAو3-2 #� 

��� ه�ي �روي 2=�� #�ر ا��Aم ده�� >ن را #�-�ل #��� 	$-� ��اه� 	�د #� از 

ا:-?�د( #��� زی�ا 	�WM #�ه[ ز�ن %\]) Machining Center( ا	�ار :�-�  

 ����) و در �-�� �A��( ج�ی3 در ه�ی�� ه� ��اه� 



9\M�Lودی  )�L-:ا:-?�د( از دCMM 

�2	\�� ا��از( "��ي %\�ا�I ه�ي )�م و و����–ا7] 

� ��ی31–ب ���	\�� 	�2

)Scaning(�2	\�� ا��از( "��ي پ��:-� –ج  )Scaning(�2	\�� ا��از( "��ي پ��:-� –ج 

� ه�ي ا��از( "��ي –( ���	��7 �\�� %	�2

%��ی] ری��3 G�ره�ي 	,�رت :�د( –و 

ا��از( "��ي اپ-�34 –ز 



ه� �o�CMM%3 دیL� در �رد 
SCANING : 3�G� p=: م�ل )�ه$� #�-�L-:ا��ی�$�ي ای� د�ی� %�-E$ی34 از

 ���	 3	���ان �aل 	�دا< و ی� :=p ی< V7�2 پ�س "\�L� ا%�9�e و ی� پ�وا��.

.ی< %�ر	�� و ی� پ�وا�� �%�ر ه�اپ��E ه�ی< داراي �3�G ه�ی3 ه1-��  

�*=�–"�ی�� 	� ��رت %�Eس �*=�  scaningای� ا��از( "��ي را #� 	� >ن  

3 #�� و   IE7 ح ��رج3 و دا�\3 2=�� را�م :=�E% )�L-:اپ د�دپ�3 "�ا��Aم 

�E� 3ی� و در �$�ی� 	� ���e :�زي 3 %�ا�� �eY �D(���E� 3ی� و در �$�ی� 	� ���e :�زي 3 %�ا��.-,�ت >ن �*�ط را در  �eY �D(��.-,�ت >ن �*�ط را در 

ی< �94 :� 	��ي از 2=�� را ��Fن ده� 

.و�7 #�ر 3 #��  ٢٢٠ای� د:-�L( 	� 	�ق ی< )�ز و  :	�ق

)roiler bring –airbring(ای� د:-�L( در دو ��ع #�ر"�ه3 و .,�ص  :)��ا��1�ن

���� #� ��ع #�ر"�ه3 >ن )��ا��1�ن چ��ا�3 �رد ��ارد و %�$� 	� چ��  3 �-��:

-� 	-�ن 3 %�ان �,V #�د و37 در ��ع .,�ص >ن 	�ی� )��ا��1�ن  3-��:

��( ا:� ا:-?�د( �E�د... و�,��3 #� از :��Eن و d:-�< و   9�4F% .



��� ه�ي ا��از( "��ي .-,�ت� ا��اع 
 ������  CMMی< �	3 داراي :� G�ر EM�د 	� ه& 

)Cantilever Type(��ع  �( اي  -١
3 #�� و 	�  Zدر ��ع  �( اي ی< پ�وب EM�دي در را:-�ي G�ر  �#��

��د  Yو:�\� ی< 	�زوي  �( اي  #� در را:-�ي G�ر  3 9E� ��# 3 �#��

3 #�� د:-�:3 	� 2=�� #�ر را��  Xه���BE ای� 	�زو EM�د 	� G�ر   �#��

	�د( و 	�ون ای��4 )`�ي زی�دي از #] ا%�ق ا��vل ��د پ�ش �e1-ً� 	�ر"3 در 	�د( و 	�ون ای��4 )`�ي زی�دي از #] ا%�ق ا��vل ��د پ�ش �e1-ً� 	�ر"3 در 

��� ه�ي�.وج�د دارد CMMای� ��ع از 



)Bridge type(نوع پلي  -2


او�
	�� ��ع از �CMM �
.ا�� ����� ه� داراي �� �� �
�	� اس� . ه� ه�
روي Yا�� ��ع �(�!$ ��ع )	' اي اس� ز�	ا ت�%$ #�ه  !	اي ا�
"�ي !�	و�  ���ر

�� ��د و�  !���
  . ���$ و*�د  دارد  ��� +�س�6
�5ن �� ����، !�12 ا0/ا�. -,
!� س	�2 د;�:ً� �%���  Yا�� ا)5���ن ��/ ح�-� ��د 7$ ه	 دو ا�
"�ي ���ر

 . ح	��7  � �7



 )Column type(��ع :-��3  -٣

�F	� ��ع -�اول ج� w	� �E-��:CMMن ای� ��ع) x�2را��4ري د�: ����(

��� ه� 	� ج�ي   �CMM   �-?" 3	�د( و e7�yً� 	� ای� �EM ي�ا��از( "� ����

��د  3ه� داراي �\��e و ��G ا:-��aی3 ا:�  �E-��:CMMن ای� ��ع از .

��� ه� %�ج�Gً� در ا%�2$�ي ا��از( "��ي 	� #�ر 3 رو���.و �E�dً ای� ��ع از 



j - 3*(زوي ا�	ع ��)Horizontal arm type(
��� ه�ي ���� ه�ي e2\3  ای� ��ع از �داراي ی< 	�زوي  CMM	��^ف  

-G�z ه1-�� و پ�وب ��� در را:-�ي G�ر Y  د�� 3 9E��ی� $& ای� .

�� #� 	�اي 2=��ت�	3  &��ا ��y رگ و�	د )`�ي #�ري �Aدرای ����

 ���	 3 V:�� 9�eدر  �ح دیL�ي #� 	�اي. 	�رگ هV7�2 ����E ه�ي ا%�

��( و از ی< �� #�ريYای� ��ع وج�د دارد پ�وب 	� G�ر    �	�Y وب�پ

-G�z 	�اي G�ر  Y  �:ا )��)Fixed arm(	� ای� ��ع 	�زوي �Y	� . ا:-?�د( 

��د  3��د."?-�  3 ��7�% &# 3\�� ��# �#�� ����3M #� در >ن ه& 	�زو و ه& 



l -  ع چ$�رپ�ی� اي��)Gantry type( 

G�ره�ي  �	 3L-1	 ع %��4 "�( 2=�� #�ر�در ای� �XوYدوي ای�. ��ارد �ه

��( ا��   �-�اپ�ا%�ر 3 %�ا�� هE�ا( 	�.G�ره� 	� و:�\� چ$�ر :-�ن ��L دا

��د  3.پ�وب ��#� #�� #� در 2=��ت ��\3 	�رگ ی< �ی� 1G�ب 





از �D� ��ع ��#� CMMا��اع

 ���� 3:د:-�L( 	� %�ج� 	� د�2 و ��ع ��#� در دو ��ع "���"�ن :��-� 

���وي G�#� در �*�*�  airbringدر :�1-& ه�ي   :cmm airbring - ا7] 

��� 	� ا:-?�د( از )�Fر ه�ا ���وي�	3 )�Fر ه�ا و ���وي د:� اپ�ا �ر 

G�ره� 	� روي  �*�*�G�ره� و 	��� د:-F" &# )�L-� و در  ��	 z�4=ا�

  �#��	�F7-34 از ه�ا 2�ار 3 "���� و 	� ���وي د:� 3 %�ان G�ره� را 

.ه� #� �E�dً 	� د�2 �4�ون #�ر cmm   ���# 3ا:-?�د( از ای� ��ع.داد

G�ره� #� %�: b	e\�ی�roiler bring wدر :�cmm roiler bring:  &-1-ب

��( ا:� %�:b د��( ���� اي و چ�خ د��( ه�ي �	�ط  V,�  )�L-:د ���	روي 

ه� در �� ��م  cmm	� >ن 	� ��#� در 3 >ی�د�2 ا��از( "��ي در ای� ��ع  

 ���	 3.





: CMMآ�ر	�ده�ي 

CMM 3ای�اج �D� اوا�3 دار��، و37 از�دی$�ي )�	آ�ر [\-.ه� در ���ی~ 
�E�dً 	� دو روش آ�ر 3 آ���   :

ـ ا��از( "��ي %\�را�I ه�ي ه��:١3

ـ ا:�o :=�ح >زاد ٢



3 آ��& 3(�� :اآ��ن %\�را�I ه�ي ه��:3 را 	� اج�Eل 

Straightnessـ را:-3 ١
flatness ـ %.-3 ٢
circularityـ "�دي ٣
j b� و)�9 ی��ـ پProfile Of Any Line
l p=: و)�9 ی��ـ پProfile Of Any Surface
R ازي�ـ %Parallelism
٧ �Perpendicularityـ %�� ٧ �Perpendicularityـ %��
Angularityـ زاوی� داري ٨
Positionـ و���� ٩
Concentricityـ ه& �آ�ي  ١٠
Coaxialityـ ه& G�ري١١
Symmetryـ %*�رن ١٢
Circular Run-outـ  دوی� "3 دای�وي ١٣
١j9Total Run-outـ د وی� "3 آ�
١l 3��: ا���ـ ا:-Cylindercity 



: ا:�o :=�ح >زاد 
�� CMMی3o از $E-�ی� %�ا��ی3 ه�ي�	3  3�G�. آ�-�ل )�م :=�ح 

�o:رت ا�دو � �	د و�� 3ا:�o ی� :=% p�b: پ�وب ه�ي .,�ص >ن ا��Aم 

��د	�ی� %�%�V آ� پ�وب %�Eم :=�ح دا�\3  3�*=� 	� �*=� و ا:�o پ��:-� ا��Aم 

3 آ�� و :@I 	� ا:-?�د( از  �eY ت �*�ط را�,-.و ��رج3 2=�� را ا:�o آ�د( و 

���e :�زي 3 %�ا�� ی� �9o :� 	��ي از >ن 	�ج�د >ورد  �Eآ�	م ا)�ار و ��



�ه�ي EM\4�دي

��� ه�ي �CMM �$�< ان�3 %داراي �ه�ي EM\4�دي زی�دي ه1-�� و37 

3 %*�1& #�د �EM دي�4\EM �:را 	� چ$�ر 

د:-3 -١

٢- �%��@�# >E# �	 3-:د ٢- �%��@�# >E# �	 3-:د

٣-  �%��@�# �E# �	 د#�ر��

j- �%��@#�-�ل 1-*�& 	� و:�\� #�



 ���� CMM:��-�ر 

��د �eMر%��از  E12CMM-$�ي .-\] ی< د:-�L( : :.� ا)�ار 3در � 94	�� ��Fن داد( 

  Xراه��Eي G�ر  -١
٢-   &-1�: �#�G2�اي 

٣-   )�L-: ر�Gرو#[ 	�F7-4$�ي ه� :� 

j-  ]# b�

 l وR-  ر�Gد:-y )�Lپ9 (\�ي و :-�ن راه��Eي 

د:-Z )�L:-�ن G�ر  -٧ 

2Z=�� %��دل :-�ن G�ر  -٨ 
 ٩-  )�L-:ق د�	 ��	�#

١٠- �%��@�#

پ�اپ و پ�وب "��- ١١ 

:�1�ره�ي %�2] ا�=�اري - ١٢ 



��1:� ه� و:��\3 ه1-�� #� از ج�I ی�2�ت : Probe system) پ�اپ(:�1-& ��1س 

ا:-�ا�� اي #�:� اي و در 2=�ه� و–دی341 –,��3M و 	� �94 ه�ي #�وي  

  ���� 3 �-��: [\-.ای� �% �:�1�b: و:��9 ا47-�و��34 	� وا�� #�-�ل. �ل ه�ي 

  )�L-:دCMM ����	 3 9,-	�	���رد ای� � �:�1	� p=: 2=�� #�ر و 	� وارد. 

"�م ���و #�)3 ا:� .-,�ت �*=� �رد �D� در وا�� #�-�ل د:-�L(  ١٠#�دن ��ا92  

����. �eY "�دد 3��1:� ه� در دو ��ع 34���4  ا47-�و��34 و ��7ري :��-� .

ا�� ح��س$ ه�:ح��س$ ه�ي �%���%  ا�%
	و��%  –ا�> 
�7
	ل �	7/ي   !��A5 س@�ح س�%��ل ه��  !$ واح

.ارس�ل �  ��7

��1:� ��7ری-�ان 	� #E< >ن 	�ون IE7 2=�� –ب 
%�:b پ�اب 2=��ت را ا��از( "��ي #�د 





F.,�%3 #� ��م ا)�ار ج$� ���:�ی3 ی< پ�اب 	� >ن ���ز دارد �eMرت ا:� از :

2=� پ�اب -١

.-,�ت �#� #�( پ�اب -٢

��eو:�\� اي 	�اي e�7�#�( #�دن و��)3 پ�ا	$� و 2=� و����2 >�$� 	� #�ر  :#�( 

3 رود #� dزم ا:� 9e2 از ��وع ا��از( "��ي وه� 	�ر ���ش و رو�� #�دن 

.د:-�L( ا	-�ا پ�ا	$� 	� #�( e�7�# ��e�( و :@I ا�2ام 	� ا��از( "��ي ��Eی�& .د:-�L( ا	-�ا پ�ا	$� 	� #�( e�7�# ��e�( و :@I ا�2ام 	� ا��از( "��ي ��Eی�& 

!� ت�*$ !$ د;� �52 ا�� دس
�B' و د;� ا�از' #�	ي و ا-�ل ا�از' #�	ي ::�w "�ا��-3

 C%�� D@ن سE $! �F�� را $G@; ان�
�C ت� !��! $
 ا!
ا س@D -�ف و �����  دا���!

  ��F� D@س $! �F���Iد' و س	7)A�	0د) ر	ز 7�LE ي را	�.ا�از' #





 ا��اع پ�وب ه�
ه�  وج�د داردCMM:� ��ع پ�وب -�اول در 

)Soft(و ��م ) Hard(#� از 	�� >�$� ا��اع :.�  

 3:�E% ��y ع�� �Lع دی�ه1-�� و � �اول %�-

 )Noncontact(���	 3

ه� ��� 3 %�ان CMM	� 	�`3 دیL� از  ه� ��� 3 %�ان CMM	� 	�`3 دیL� از 

دور	�� ه�ي %\�ی�ی��3 و د:-�L( ه�ي 

��7ري و�9 #�د 





: Styli:�زن 
ای� 	.[ از :�1-& آ�و�L�ي در %�Eس 1-*�& 	� 2=�� ا:� و در �*�*� 	� 	���رد

��ك پ�وب 	� :=p 2=�� ا:� آ� EM\��ت آ�وش و 	�ر:3 F.,� ه�ي ه��:3 

��د  3��وع  ،��=2 . Iزن، ا:-?�د( از ی� ج��در :��� ی� : &$�o-� 	��1ر 

	��1ر :.� در ��ك :�زن ا:� %� در اY� ���وي 	���رد، اY�ات 7$��"3 و از )�م 

	�اي ر)~ ای� 9oF از ج�I ه�ي :.-3. ��رج ��ن در ا��از( "��ي %��Y� ��Lارد

���� ی�2�ت، آ�ر	�� %�1L-�، :�ا��، )�dد و >7�����م :.-�oري ��( در :��� ���� ی�2�ت، آ�ر	�� %�1L-�، :�ا��، )�dد و >7�����م :.-�oري ��( در :��� 

��د  3. ج�V7�y I ی�2�ت ا:�. ��ك پ�وب ا:-?�د( 



3o1زن دی�ره� ا:-?�د(  ::���از ای� ��ع :�زن ه� 	�اي آ�وش 	�ش ه�ي زی�ي و 
���	 )����د ج�I ��ك ای� ��ع :�زن ه� �oE ا:� از >��7ژ >7�����م :.-�oري  3 .

ای� :�زن ه� 3 %�ا��� 	�اي پ$��ه�ي .-\?3 از F.,� ه�ي ه��:3  ::�زن :-�ر(

	� ا:-?�د( از :�زن :-�ر( اي 	�اي 	�زر:3 �*�ط دور از. و ا	��دي 	� آ�ر رو�� 	� ا:-?�د( از :�زن :-�ر( اي 	�اي 	�زر:3 �*�ط دور از. و ا	��دي 	� آ�ر رو��

�� ه� ی� ���ره� �" ����د:-�س F.,� ه�ي ه��:3 و ا	��دي و ه��:3 دا�\3 

 [\-.��د و ا:-?�د( از %�آ�V ه�ي  3در ی� :�راخ، ���ز 	�اي ��آ� پ�وب آ& 

ه� ��ك در ی� EA��M :�زن ه�ي :-�ر( اي ی� %���] و. :�زن آ�ه[ 3 ی�	� 

�F	� ی� :�زن %�$�   )���.���ز دارد) %� آ�((���:�ی3 	� 



ای� :�زن ه� در آ�وش :�راخ ه� در �اد ور�2 اي ��زك، ::�زن ا:-�ا�� اي 

�اآ� :�راخ ه�ي 2^وی�  ���2�F.,� ه�ي ه��:3 د��ا�� اي .-\] و %���� 

�رد ا:-?�د( 2�ار 3 "��د  )��:�زن ا:-�ا�� اي آ� ��ك >ن "�د ا:�، اج�ز(. 

ا:-�ا�� �oE ا:�. را 3 ده�   Zو  Yو  X%���] آ�9 و آ�وش در �1�ه�ي  

,��( ،3M�dد :.� �� I� ��v و  �e: ت�ی�2 �\E3 از ج?\-.از ج�I ه�ي 

��د  �-��: ��. ی� :�ا



��eی� ا:-?�د( ��د   XY ای� :�زن ه� در آ�و�L�ي در �?�G  ::�زن M*�	� اي 

 )��و 	�اي ا��از( "��ي �9o ه�ي د��ا�� اي، �*�ط .,�ص و �=�ط %�:�& 

 )�-Eدر:-3 آ �	ع دار) �����( ا:� ا:-?�د( از :�زن M*�	� اي آ� در ا�-$�  3� �ا

اج�ز( 	� وج�د >�ن در:- 3	�F-� در ��e:�زي و آ�و�L�ي F.,� ه�ي . ا:� 

3 %�ا�� 	�اي 	�زر:3 :�راخ ه�ي 	��1ر ری� ���BE3 ده� و هه��:3 را 

� . 9o	�oر رود B 
ای� :�زن ه� 	�اي آ�و�L�ي F.,� ه�ي ه��:3 داراي  ::�زن آ�وي %� ��37

و 	� ���ز 	� %���] و ���:�یZ �$�% 3و  Yو  xEMX و :�راخ ه�ی3 در ج$� ه�ي  و 	� ���ز 	� %���] و ���:�یZ �$�% 3و  Yو  xEMX و :�راخ ه�ی3 در ج$� ه�ي 

	� M^و( اY�ات :=�ح ��\3 ز	� 3 %�ا�� 	�. ی� آ�( ای�( >ل :-��، 	�oر 3 رود 

ج�I ای� آ�( ه�ي %�. و:�\� آ�و�L�ي 	� ای� آ�( ه�ي ���ع زی�د -��دل ��د 

 ���	 )���oE ا:� از :�ا�� و >7�����م >��7ژي :.� آ�ري  9 . ��37o�C 



�CMM�م ا)�اره�ي 
 : AXELاآ91 -١

 ��D� ي��	ي :� �ت از و:�ی9 ا��از( "��M^ ر دری�)� ا�D� �	CMM د�وج �	

�( ا:� ای� ��م ا)�ار پI از ا��از( "��ي ه� ج�، از �D� ��=2� :�راخ ه�،  <

�9o، ا��از( ه�... ا:-�ا�� ، )�ا�9 و  ��D� 3%�M^ وت، ا�?-	� %?��o در پ�A�( ه�ي 

�ن ��Eی[ 3 ده��Eرت ه�� �	را  )��y ه� و Iرا��\% ، .

AXEL  ب�م ا)�ار ��\�� ه�ي ی� �	آ\�� �2 �o�< �E�CMM  ا���3 %را دارد ، 

را ��� ��ا��( و در ��� آ�ر 	=�ر ��د آ�ر �=�ه�ي ا��از( Error Map)�ی\$�ي 

"��ي ��( ز�ن آ�e�7�ا:��ن د:-�L( را ��� ا�EMل و ا�^ح ��Eی�  

و ه�E�ISO , XZ , YZ , XY ���BEی[ اج�اي ا��از( "��ي ��( 	� چ$�ر روش 

. دیL� ا���oت ��ب ��م ا)�ار ا:�  %��v� زاوی� دی� ، 



� ه�ي ا��از( "��ي ا:-���ارد : UMESSـ ��م ا)�ار ٢���	9 ��ای� ��م ا)�ار 

. ج$� ا��از( "��ي ا��oل ه��:3 ا:�  

از ای� ��م ا)�ار 	�اي �e:�Gت >�ري 	� روي SAM : 3%��=2ـ ��م ا)�ار ٣

��د ،  3���� ، ا:-?�د(  3 ��7�% d�	 اژ�%� �	3 آ� 	ل �^�� ارزی��a	���ان 

2=��ت 	,�رت >�ري و �L7ری-3E و �3�G ه�ي %�زی~ )�اوا�3 و %�زی~ ���ل  

، و %�زی~ وا3�2 را 	�اي %�Eم 2=��ت ر:& و ا ^�Mت �	�ط 	� >�$� را د:-� 	��ي �&، و %�زی~ وا3�2 را 	�اي %�Eم 2=��ت ر:& و ا ^�Mت �	�ط 	� >�$� را د:-� 	��ي �&

j  م ا)�ار�ـ �ACE:  3�Lه� )�L-:د �%��@از ای� ��م ا)�ار ج$� 	���� ��ی31 	� آ�

، ���	 3vF�ل ا��از( "��ي 2=��ت  )�L-:آ� د �	 �Lرت دی�eM �	 د ی��� 3ا:-?�د( 

 �L2=��ت دی ���� در ��ل آ�ر ا:� 	���� �oم ی�Lا��& ه��3 %آ�E ای� ��م ا)�ار 

.را %�:b آ�@��%� 	��ی�1&  



lم ا)�ار�ـ �KUM :  3 ه�ي�G�ای� ��م ا)�ار 	�اي ا��از( "��ي آ\�� 

 3F.� ه��:3 و �3�G ه�ي ��F.� ا:-?�د( 3 "�دد و 	� آ�E >ن 

%�ان %,�وی� دو 	��ي و :� 	��ي از �3�G ه�ي 2=��ت را %�:b پ^%� ر:& 

.  آ�د 

R م ا)�ار�ـ �G-RAM , G-AGE , GON:  )م ا)�ار ج$� ا��از�از ای� �

"��ي آ\�� چ�����( ه� اM& از چ�����( ه�ي :�د(، .�و 3 و �رپ�� ا:-?�د( 

��د 3.



 C�ي را !(��سG! $ري س/�� �Mاس
�/ري� �M)اسLaser Scanningي #�م !$ #�م از ا*��م (G! داري دو	ـ ! $P�� ،

ي اس�G! $ل . س	

C داراي آ���
C ه� از �R س���ر ��/ري آ$ روي �R س��ا�� س

��ت	ي Iآ� آ��	ت�  ٣حT  R� �� ر' و���CMM ،اس� ' س�ار ��	!  � '	"!  .

*�5  آ$ !�� اس�M ��د روي ��/ آ�ر ;	ار داد' �' و سAI �	م ا0/ار آ�
	ل 

�MاسSSC ، .  �	اب ��/ر را روي س@C�* D ��رد �U	 ح	آ� �  ده

.-,���ت X ،Y وZ    9ای��� �*���ط در ی��� )�ی��

     ����	 3���-�ذ������( �����( و ���3 %����ان >ن را 	�ا

 ��(ASCII    ی�IGES      م�ل ����e2 رد��

�:������م ی������ �������م  CAD/CAMا)�اره������ي 

. ا)�اره�ي وی�( پ�دازش ا	� �*�ط %�eی9 آ�د 



.  ه�E :�1-& ه�ي ا:�o ��7ري از ا�9 W\a :�زي ��7ري ا:-?�د( 3 آ���

ا�9 ای� )� >وري ی� پ�اب 	� دو دور	�� دی�A-�ل ا:� آ� ی� پ�%� ��7ر از 

��د 3.ی� دی�د،  از و:b پ�اب :� ~ 

پ�%� ��7ري آ� از پ�اب 	��ون 3 >ی�، 	� ی� �?�G ��ر ��7ر %�eی9 ��( و  

3 آ�� ����د،  رو �o:ی� ا�	3 را آ� G=: ر ��7ر . روي�� �G?� ای��	��	 3 آ�� ����د،  رو �o:ی� ا�	3 را آ� G=: ر ��7ر . روي�� �G?� ای��	��	

3 ده� 9�oF% p=: و)�9 روي�ی� پ ،p=: �	 رد���	از  Iپ  .

��( و -��V2 >ن 	�  be� ل�-�Aدی ��	دور b:�% ي��	و)�9 دو �9 >ن پo�

���2�ه� پ�91o از �% 3�G�b: ��م  Zا:�س آ�e�7�ا:��ن و ج�اول ��7ر، 

3 "�دد �eY و �e:�Gا)�ار 



.-,�ت   �e:�G��� 	�ا ي �  Yو  Xاز .-,�ت 

��د  3�آ�ر ا:-?�د(  3�G�	� . �*�ط در  �ل 

ه��Lم ��آ� پ�اب روي 2=�� ، ��ه� و ه�اران  

ای�  SSCپ�و)�9 �F	� جE~ >وري ��( و ��م ا)�ار

ه� . ا ^�Mت را درون ی� پ�ی�L( داد( ذ���( 3 آ�� 

پ�و)�9 	� ��رت ی� پ\d 3ی� 	� �*�ط %�زی~ ��( در 

�ن 	� .  �ل �3�G ذ���( 3 "�دد�Eی� هd 3\ای� پ

��رت "�ا)�3o ��� روي �?�E� �Gی[ ��Fن داد( 

��د 3  .

$E-�ی� �ی� ای� :�1-& ه� �ه�� �y� �E%:3 و :� �M	�dي >�$� ا:�



���( ا:��    SSCه� :�1-& ا:�o ��7ري 	� ی� ��م ا)�ار  ��$Aای�� ���م ا)��ار    . 

��وس ی�� د:�-�     (آ\�� EM\��ت �	��ط 	�� ��آ�� پ��اب ���7ري روي 2=���        b�:�%

Joystick    (   3 آ�����-�3 ای��   . و ه���BE د���( ا ^�Mت و داد( ه� را آ�-��ل 

��آ�� پ��اب ���7ر را 	�� ���رت :�� 	���ي از پ��[           ���1ا�oن وج�د دارد آ� 

� ری�ي آ�د( و 9EM ا:�G% �o ی� �1� از پ�[ %��ی] ��( ا��Aم ��د���	 .

ً̂ 	� ��رت "�ا)�3o 	�د(  ای� 	���� ری�ي �1� آ�

 �-�	��	� ای� آ�ر	�د . ��ارد Codeو ���زي 	� ��

*�ار آ3E پ�[ ز��� از ��م  �-�ا:�o ��7ري 	� دا

.	��1ر :�د( ��اه� 	�د   CAD/CAMا)�اره�ي 



.  ا�وز( ��م ا)�اره�ي 	��1ر -��3M در ز��� آ�-�ل آ�?�� وج�د دار��

 &�A�ا� در ای� 	�� ��م ا)�اره�ی3 وج�د دار�� آ� .-� داد( ه�ي 

��( ا��  3�ی3o از 	$-�ی� و 2�ي . 	�:� >�( از ا:�o ه�ي ��7ري  �ا

ا:� آ� 3 %�ا�� EM\��ت  Geomagic Qualify%�ی� ای� ��م ا)�اره� 

	�ا	� :�ی~ %�  ١٠٠٠>����7 داد( ه� و *�ی�1 	� �ل ا�\3 را در ��ود 

.��e1 	� روش ه�ي -�و7�ژي �E�ل ا��Aم ده�





  پ�ی�ن


