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  چكيده 
استفاده از   سه محوره باCNCمده بين ابزار سر كروي و قطعه كار در ماشين هايدر اين مقاله به بررسي تداخل بر آ

در اين تحقيق يك الگوريتم براي شناسايي .  پرداخته شده استB-Spline  در سطح Matlabنويسي در نرم افزار برنامه
 آنها امكان تداخل وجود دارد تداخل بر آمده ارائه شده است كه بر اساس اين الگوريتم، قسمت هايي از قطعه كار كه در

مشخص مي شود، و در نهايت مسيري كه در آن تداخل وجود دارد به صورت سه بعدي ونيز به صورت برداري نمايش 
  .داده مي شود

  
  -B-Spline  الگوريتم-تداخل بر آمده: هاي كليدي واژه

  

  ه مقدم‐۱
صحيح مشكلات ناشي از تداخل ابزار از اساسي ترين امروزه براي تعيين مسير ابزار براي سطوح پيچيده، شناخت و ت

   .قسمت ها مي باشد
  :تداخل ابزار قابل دسته بندي به دو قسمت است

  ). ۱شكل(كند  تيغه ابزار به هنگام حركت روي سطح با آن برخورد مي: تداخل كلي‐الف
  ).١شكل (باشد ي ابزار ميتر از شعاع انحنادر اين حالت شعاع انجناي منطقه اي سطح كوچك: تداخل موضعي‐ب
 

كه شعاع انجناي منطقه  صورتي در كند، تداخل كلي و در صورتي كه تيغه ابزار به هنگام حركت روي سطح با آن برخورد 
تفاوت مشخص بين اين دو نوع تداخل ). ١(باشد تداخل موضعي گفته مي شود شكل اي از سطح كوچكتر از شعاع انحناي ابزار 

ولي تداخل كلي در اكثر موارد غير قابل جلوگيري ) با انتخاب ابزار كوچكتر(موضعي قابل جلوگيري است اين است كه تداخل 
 . [1] است

                                                           
   ساخت وتوليد‐دانشجوي كارشناسي ارشد مكانيك ‐۱
  ساخت وتوليد‐دانشجوي كارشناسي ارشد مكانيك ‐۲
ساخت وتوليد‐دانشجوي كارشناسي ارشد مكانيك ‐۳  



  کنفرانس ملی مهندسی ساخت و توليد دانشگاه آزاد اسلامی واحد نجف آباد
          

  

  دانشگاه آزاد اسلامي واحد نجف آباد – اصفهان – ١٣٨٦ اسفند ماه ٢ و 1
 

 

 دانشگاه آزاد اسلامی
 واحد نجف آباد

                                   

               
 R براي ابزاري سر كروي با شعاع )سمت چپ ( و تداخل از نوع موضعي)سمت راست ( تداخل از نوع كلي‐١شكل

 
  :اين عمل ممكن است در سه حالت اتفاق بيفتد.  سطوح با هندسه پيچيده اتفاق مي افتدتداخل كلي در

  )protrusion interference(تداخل برآمده  .۱
 )overlapping interference (تداخل روي هم افتادگي .۲
  )boundary collision interference (تداخل برخورد مرز .۳

ولي  ها را داشته باشند توانند همه اين تداخل بعضي از سطوح مي. گار نيستندكه اين سه نوع تداخل با هم دو به دو ناساز
  .عكس آن صادق نيست

از مفهوم  [2]همكارانش و Gaal. اند تا تداخل كلي را با شناسايي نقاط قابل دسترسي حل كنند محققين زيادي سعي كرده
كردند و ) مش بندي(آنها سطح را شبكه بندي . اند كردهسطوح غير قابل ديد ماشينكاري براي بررسي چگونگي تداخل استفاده 

 روشي براي جلوگيري از تداخل را به Tseng[3] .بعد بردار نرمال سطوح را در نقاط شبكه براي بررسي تداخل بررسي كردند
  . ارائه داده است(Bezier) كمك منحني هاي بزير

به اين صورت كه ابتدا الگوريتمي براي تشخيص اين تداخل . در اين مقاله به بررسي تداخل بر آمده پرداخته شده است
  . استفاده شده استMatlab ارائه و سپس به منظور اطمينان از صحت الگوريتم از نرم افزار

 
  تداخل بر آمده ‐۲

همان طور كه در شكل  .تداخل بر آمده متداول ترين و مشكل سازترين نوع تداخل در ماشين هاي سه محوره مي باشد
  . مشخص است تداخل بر آمده در اثر برخورد قطعه كار با سطح جانبي ابزار ايجاد مي شود)2(

 درجه ٩٠كه زاويه بين بردار نرمال سطح و محور ابزار از ايجاد مي شود ي از سطح يقسمتهادر اين نوع تداخل در واقع 
 .تجاوز كند

  
   تداخل بر آمده بين ابزار و سطح قطعه كار‐۲شكل
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  روش تعيين تداخل بر آمده 
در واقع با توجه به تعريف تداخل بر آمده مي توان از ضرب خارجي بردار واحد نرمال سطح و بردار واحد محور ابزار براي 

 درجه بوده ٩٠ار د بين دو بر  زاوية، باشد٠ي برابر داخلبه اين صورت كه اگر مقدار اين ضرب . تعيين مرز تداخل استفاده كرد
در نهايت الگوريتم زير را براي تعيين تداخل با ورودي ها . نتيجه تداخل وجود دارد و اين مناطق به عنوان مرز مي باشدپس در 

  .وخروجي هاي زير پيشنهاد مي شود
  P(u,v) سطح  :ورودي

  Rشعاع ابزار 
   ها  gridتعداد 

  منحني مرزي منطقه اي تداخل:  خروجي
  الگوريتم

 .ا هgridكردن تعداد   وارد‐
  .  تعريف سطح‐
  . وارد كردن بردار مرجع‐
   .grid محاسبه بردارهاي نرمال به سطح درهر ‐
  ي دو بردار نرمال و مرجعداخل ضرب ‐
   را ذخيره كن grid باشد آن ٠  اگر نتيجة ضرب برابر‐
  . نمايش نتايج بدست آمده‐

 نتيجه گيري
 اعمال شده كه نتيجة آن به ترتيب  مدورB-Splineسطح  ويو سپس بر ر peaks بر روي سطح  ابتداالگوريتم ارائه شده

 خود اول در قسمت .نمايش داده ميشودمراحل الگوريتم در قسمتهاي مختلف . نشان داده شده است) ۴(و ) ٣(در شكلهاي
 م چهاردر قسمت مرزي در صورت وجود تداخل و) هاي(منحني سوم، در قسمت  بردارهاي نرمال سطحدوممنحني، در قسمت 

در سطح اول هيچ گونه مشاهده مي شود كه با توجه به مطالب ذكر شده،  .ميدان برداري منحني مرزي نمايش داده مي شود
  .اما در سطح دوم تداخل وجود داردتداخلي وجود ندارد 

  .الگوريتم ارائه شده ميتواند در مورد سطوح با پيچيدگي بيشتر نيز اعمال شود
رزولوشن شبكه بالائي اعمال ) دقت(كاملاً مختصر و مفيد مي باشد ولي اگر و است   امتحان شده الگوريتم ارائه شده اجرا و

  .نياز به قدرت محاسبه بالا دارد ،شود
در سيستمهاي طراحي پروسه به  توان  ميآن از مي باشد اما اگرچه الگوريتم ارائه شده براي شناسايي تداخل بر آمده

  .كردقابليت توليد سطوح استفاده ) تست(ابزاري براي كنترل  به عنوان (CAPP)كامپيوتر كمك 
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  B-Spline ترسيم بردارهاي نرمال سطح‐  3شكل

  

  
  

  رسم منطقة تداخل بر آمده و ميدان برداري  مدور و B-Splineترسيم بردارهاي نرمال سطح ‐۴شكل
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