
 تماريه تتعلق بتوصيل حركة الدوران و تحويل الحركة
 

 ِٓ إٔداص الأسرار ٚف١ك أسرار اٌرىٌٕٛٛخ١ا اٌصٕاػ١ح تاٌثا٠ٛٔح الإػذاد٠ح حّاْ اٌفطٛاوٟ تس١ذٞ تٕٛس
 

 TOURاٌّخشطح 

 خرطة   يمثل الرشم أسفله نموذجا لم  :1تمرين 

 

 أٔدض سٍسٍح اٌحشوح  -1

r -  𝑘 5     :أحسة ٔسثح اٌرٛص١ً  -2  6 − 𝑘 3  4  

؟ اسرٕرح ٚسغ (9)ِا ٟ٘ اٌّسافح اٌرٟ سرمطؼٙا الأداج  . L=120mmطٌٛٙا  (1)ٔش٠ذ إٔداص ٌٌٛثح ػٍٝ اٌمطؼح  -3

 .?=Y7(   7)إصاحح اٌصاٌِٛح 

 :أحسة فٟ ٘زٖ اٌحاٌح ػذد دٚساخ  -4

 ?=n8(   8)اٌثشغٟ  - أ

 ?=n1(   1)اٌمطؼح  - ب

        ?=nاٌّحشن   - خ

 .?=P1(  1)اٌمطؼح خطٛج اٌٌٍٛثح اٌرٟ أٔدضٔا٘ا ػٍٝ  - ز

 .D=25mm: إرا ػٍّد أْ اٌمطش الإسّٟ ٘ٛ  (8-7)حذد ِداي لات١ٍح اٌمٍة ٌّٕظُ اٌثشغٟ ٚ اٌصاٌِٛح  -5

 .ٌّٕظُ لاتً ٌٍمٍة أَ غ١ش لاتً ٌٍمٍة ؟ ػًٍ حٛاتهً٘ ٘زا ا -6

 

 

 

 

  أداج 9

 P8=1.5mm تشغٟ 8

 P7=1.5mm صاٌِٛح 7

 Z6=30 دٚلاب ِسٕٓ 6

 Z5=15 دٚلاب ِسٕٓ 5

 Z4=40 دٚلاب ِسٕٓ 4

 Z3=20 دٚلاب ِسٕٓ 3

  ِّسه 2

  لطؼح أسطٛا١ٔح 1

  ١٘ىً 0

 ممزاته العنصر المعلم



 تماريه تتعلق بتوصيل حركة الدوران و تحويل الحركة
 

 ِٓ إٔداص الأسرار ٚف١ك أسرار اٌرىٌٕٛٛخ١ا اٌصٕاػ١ح تاٌثا٠ٛٔح الإػذاد٠ح حّاْ اٌفطٛاوٟ تس١ذٞ تٕٛس
 

     يمثل الرشم جانبه نموذجا لراسمة الحلز  :2 تمرين 

 .أروش أٔٛاع اٌذٚاشه اٌّسرؼٍّح فٟ اٌدٙاص -1

 (8-7)أروش اسُ إٌّظُ  -2

 أٔدض سٍسٍح اٌحشوح -3

( 6)ٔش٠ذ إٔداص حٍض ػٍٝ الأسطٛأح  -4

ِا ٟ٘ اٌّسافح اٌرٟ  .  L=200mmطٌٛٗ

؟ اسرٕرح ٚسغ إصاحح (9)سرمطؼٙا الأداج 

 .?=Y8(   8)اٌصاٌِٛح 

 :أحسة فٟ ٘زٖ اٌحاٌح ػذد دٚساخ  -5

 ?=n8(   7)ػذد دٚساخ اٌثشغٟ  - أ

 ?=n6(   6)ػذد دٚساخ الأسطٛأح  - ب

    ?=n10(  10)ػذد دٚساخ اٌّذٚاسج  - ج

الأسطٛأح خطٛج اٌحٍض اٌزٞ أٔدضٔاٖ ػٍٝ  - ذ

(6  )P6=?. 

  P7=P8=2.5mm: اٌخطٛج   Z1=Z3=10    Z2=30  Z5=20   :اٌّؼط١اخ 

  :3تمرين 

 .أٔدض سٍسٍح اٌحشوح -1

 (.5)ٚ  (4)حذد اذداٖ حشوح اٌؼٕصش٠ٓ  -2

أحسة اٌّسافح اٌرٟ سرمطؼٙا اٌصاٌِٛح  -3

 10( 1)ػٕذِا ٔؼطٟ ٌٍّذٚاسج  (5)

 ػٍّا أْ ?=n1=10tr   xدٚساخ 

 P3=P5=1.5mm: اٌخطٛج 

أحسة فٟ ٘زٖ اٌحاٌح ِسافح إصاحح اٌساق  -4

(4  )y=? . ًإرا ػٍّد أْ اٌّسرٜٛ ِائ

 . دسخح 25ِائً ب  (2)


