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 الاهذاء

ٚلا رط١ت اٌٍؾظبد الا ثزوشن ... ٚلا ... اٌٟٙ لا ٠ط١ت ا١ًٌٍ الا ثشىشن ٚلا٠ط١ت إٌٙبس الا ثطبػزه 

 الا ثشؤ٠زه رط١ت الاخشح الا ثّغفشره ... ٚلا رط١ت اٌغٕخ

 " الله جل جلاله" 

 اٌٝ ٔجٟ اٌشؽّخ ٚٔٛس اٌؼب١ٌّٓ ... ٚٔظؼ الاِخ... اٌٝ ِٓ ثٍغ اٌشعبٌخ ٚادٜ الاِبٔخ 

 " طٍذَا محمد صلى الله عليه وسلم" 

 اٌٝ ِٓ اؽًّ اعّٗ ثىً افزخبس .... اٌٝ ِٓ ػٍّٕٟ اٌؼطبء دْٚ أزظبس ...اٌٝ ِٓ وٍٍٗ الله ثب١ٌٙجخ ٚاٌٛلبس

اْ ٠ّذ فٟ ػّشن ٌزشٜ صّبسا لذ ؽبْ لطبفٙب ثؼذ طٛي أزظبس ٚعزجمٝ وٍّبره ٔغِٛب ا٘زذٞ  اسعٛ ِٓ الله

 ... ثٙب ا١ٌَٛ ٚفٟ اٌغذ ٚاٌٝ الاثذ

 " وانذي انؼشٌش" 

اٌٝ ثغّخ اٌؾ١بح ٚعش اٌٛعٛد اٌٝ  ... اٌٝ ِؼٕٝ اٌؾت اٌٝ ِؼٕٝ اٌؾٕبْ ٚاٌزفبٟٔ ... اٌٝ ِلاوٟ فٟ اٌؾ١بح

 ٕبٔٙب ثٍغُ عشاؽٟ اٌٝ اغٍٝ اٌؾجب٠تِٓ وبْ دػبئٙب عش ٔغبؽٟ ٚؽ

 " ايً انسثٍثح" 

اٌٝ اٌض٘ٛس اٌزٟ رفزؾذ اِبِٟ ٚغّشرٕٟ ثؼطش٘ب اٌفٛاػ اٌٝ ِٓ سافمٛٔب ِٕز اْ ؽٍّٕب ؽمبئت طغ١شح 

ِٚؼب عشٔب اٌذسة خطٛح ثخطٛح ؽزٝ الاْ لااػشف ا٘ذ٠ىُ ثؾضٟ ٘زا اَ أزُ ِٓ صسػزُ شغشح اٌّؼشفخ 

 اٌشغشحفٟ ٔفغٟ ٚالاْ ٌىُ صّشح ٘زٖ 

 " اخىتً واخىاتً الْػشاء" 

اٌٝ ٠ٕبث١غ اٌظذق اٌظبفٟ اٌٝ ِٓ  اٌٝ الاخٛح ٚالاخٛاد اٌٝ ِٓ رؾٍٛ ثبلاخبء ٚر١ّضٚ ثبٌٛفبء ٚاٌؼطبء

ِؼُٙ عؼذد ٚثشفمزُٙ فٟ دسٚة اٌؾ١بح اٌؾٍٛح ٚاٌؾض٠ٕخ عشد اٌٝ ِٓ وبٔٛ ِؼٟ ػٍٝ طش٠ك إٌغبػ 

 ١ؼُٙٚاٌخ١ش اٌٝ ِٓ ػشفذ و١ف اعذُ٘ ٚػٍّٟٛٔ الا اض

 " اطذلائً" 
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 انشكز وانؼزفاٌ

 

٠فىش لجً اْ ٠خظ اٌؾشٚف ١ٌغّؼٙب فٟ وٍّبد رزجؼضش الاؽشف ٚػجضب  فٟ ِضً ٘زٖ اٌٍؾظبد ٠زٛلف ا١ٌشاع 

 ... اْ ٠زُ رغ١ّؼٙب فٟ عطٛس

عطٛسا وض١شح رّلأ وبٌخ١بي ٚلا ٠جمٝ ٌٕب فٟ ٔٙب٠خ اٌّطبف الا ل١ٍلا ِٓ اٌزوش٠بد ٚطٛس رغّؼٕب ثشفبق 

 .... اٌٝ عبٔجٕب وبٔٛ

 ا١ٌىُ ٠ب ِٓ وبْ ٌىُ اٌغجك فٟ سوت اٌؼٍُ ٚاٌزؼ١ٍُ

 ا١ٌىُ ٠ب ِٓ ثزٌزُ ٌُٚ رٕزظشٚ اٌؼطبء

 ٚٔخض ثبٌشىش ٚاٌمذ٠ش :

 ػثذانسً اتزاهٍى الايٍٍ كًال /انذكتىر 

ظٍْٛ ػٍٝ ِؼٍُ اٌز٠ٓ ٔمٛي ٌىُ ثششاوُ لٛي سعٛي الله صلى الله عليه وسلم : )اْ اٌؾٛد فٟ اٌجؾش ٚاٌط١ش فٟ اٌغّبء ١ٌ

إٌبط اٌخ١ش ( لاثذ ٌٕب ٚٔؾٓ ٔخطٛ خطٛارٕب الاخ١شح فٟ اٌؾ١بح اٌغبِؼ١خ ِٓ ٚلفخ ٔؼٛد اٌٝ اػٛاَ لض١ٕب٘ب 

فٟ سؽبة اٌغبِؼٗ ِغ اعبرزرٕب اٌىشاَ اٌز٠ٓ لذِٛ ٌٕب اٌىض١ش ثبر١ٌٓ ثزٌه عٙٛدا وج١شح فٟ ثٕبء ع١ً اٌغذ 

 ... ٌزجؼش الاِخ ِٓ عذ٠ذ

 ٝ ا٠بد اٌشىش ٚالاِزٕبْ ٚاٌزمذ٠ش ٚاٌّؾجخٚلجً اْ ّٔضٟ ٔمذَ اعّ

 ... اٌٝ اٌز٠ٓ ؽٍّٛ الذط سعبٌخ فٟ اٌؾ١بح

 ... اٌٝ اٌز٠ٓ ِٙذٚ ٌٕب طش٠ك اٌؼٍُ ٚاٌّؼشفخ

 اٌٝ ع١ّغ اعبرزرٕب الافبضً فٟ و١ٍخ إٌٙذعخ
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 انًظتخهض :

ٛٔوخ رم١ٕخ اٌزؾىُ اٌشلّٟ رؼشف ػٍٝ أٙب اٌزؾىُ فٝ اٌّبو١ٕخ اٚ ػ١ٍّخ الأزبط ػٓ طش٠ك اعزخذاَ اووٛاد ِى

َ ؽ١ش  1952ِٓ ؽشٚف ٚاسلبَ ٚلذ ثذأ ظٙٛس ٘زح اٌزم١ٕخ فٝ ِٕزظف اٌمشْ اٌؼشش٠ٓ ٚثبٌزؾذ٠ذ فٝ ػبَ 

( ثبٌزؼووبْٚ ِووغ شووشوخ عووْٛ TIMرووُ أٚي رطوو٠ٛش ٌزم١ٕووخ اٌووزؾىُ اٌشلّووٟ فووٝ ِؼٙووذ ِبعٛشٛعووذ ٌٍزم١ٕووخ )

ؾبعوخ اٌّبعوخ تٔزوبط ثبسعٛٔظ ٌٍطبئشاد فٟ ِذ٠ٕخ ِزشغبْ ثبٌٛلا٠بد اٌّزؾوذح امِش٠ى١وخ . ٠ٚشعوغ رٌوه ٌٍ

لطغ غب٠خ فٟ اٌذلخ مشىبي ٕ٘ذع١خ ِؼمذح رشىً أعضاء ِٓ اٌطبئشاد اٌؾشث١خ ٚخظٛطب ِشاٚػ اٌطبئشاد 

 اٌؼّٛد٠خ.

 ثؾ١ش رؼًّ ػٍٝ اٌشعُ فمظ . CNCرىّٓ ِشىٍخ اٌجؾش فٟ أٗ رُ رظ١ُّ ِبو١ٕخ اي 

بد ػٍّٙب ٚو١ف١خ رظ١ُّ ِبو١ٕخ ِٓ ِؼشفخ طشق ٚٔظش٠لاثذ رغضٚ اٌؼبٌُ ٌزا وبْ   CNCِبو١ٕبد اي ثذاد

CNC  ٕٗاٌّٛاد اٌّؾ١ٍخ اٌّزبؽٗ ٚثبلً رىٍفٗ ِّى ِٓ. 

لبدسح ػٍٝ اٌؼًّ ثذلخ ٚثغشػخ ػب١ٌخ ٌض٠بدح وفبءح الأزبط   CNCرٕف١ز ِبو١ٕخ  اٌٙذف ِٓ اٌجؾش رظ١ُّ ٚ

 ٚثبلاضبفخ ٌّمبسٔزٙب ثجم١خ اٌّبو١ٕبد ِٚلاؽظخ ادائٙب .

ِٚمبسٔزٙب ِغ اٌّبو١ٕبد اٌّؼشٚفخ فٟ ِٛاد  CNCزظ١ُّ ٚرٕف١ز ِبو١ٕخ اي رُ اعزخذاَ إٌّٙظ اٌزغش٠جٟ ٌ

ٌزؾش٠ش ثشٔبِظ الاسد٠ٕٚٛ ٌٍزشغ١ً ٚفك إٌظُ  Arduino Cاٌزظ١ُّ ِٓ ؽ١ش اٌزىٍفخ ٚرُ اعزخذاَ ٌغخ 

 اٌؾذ٠ضخ .



VIII 
 

Abstract :  

Digital control technology is defined as controlling the machine or the 

production process by using codes consisting of letters and numbers. The 

emergence of this technology began in the middle of the twentieth century, 

specifically in 1952 AD, when the first development of digital control . 

Technology was carried out at the Massachusetts Institute of Technology (MIT) 

in cooperation with the company John Parsons Aircraft Corporation in 

Michigan, USA. This is due to the urgent need to produce very precise parts for 

complex geometric shapes that form parts of warplanes, especially helicopters.  

The research problem lies in the fact that the CNC machine is designed to work 

on drawing only. 

 The CNC is invading the world, so it was necessary to know the methods and 

theories of its work and how to design a CNC machine from the available local 

materials at the lowest possible cost.  

The aim of the research is to design and implement a CNC machine capable of 

working accurately and at high speed to increase production efficiency, in 

addition to comparing it with the rest of the machines and observing its 

performance. 

 The method was used Experimental design and implementation of a CNC 

machine and compare it with known machines in design materials in terms of 

cost, and the Arduino C language was used to edit the Arduino program for 

programming Gil according to modern systems . 
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 ) انًمذيح (
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 انفظم الاول

) انًمذيح (   

 انًمذيح : 1-1

  ( Computer Numerical Control ):  تكُىنىخٍا انتسكى انزلًً تانساطة 

رم١ٕخ اٌزؾىُ اٌشلّٟ رؼشف ػٍٝ أٙب اٌزؾىُ فٝ اٌّبو١ٕخ اٚ ػ١ٍّخ الأزبط ػٓ طش٠ك اعزخذاَ اوٛاد ِىٛٔخ 

َ ؽ١ش  1952٘زح اٌزم١ٕخ فٝ ِٕزظف اٌمشْ اٌؼشش٠ٓ ٚثبٌزؾذ٠ذ فٝ ػبَ  ِٓ ؽشٚف ٚاسلبَ ٚلذ ثذأ ظٙٛس

( ثبٌزؼبْٚ ِغ ششوخ عْٛ TIMرُ أٚي رط٠ٛش ٌزم١ٕخ اٌزؾىُ اٌشلّٟ فٝ ِؼٙذ ِبعٛشٛعذ ٌٍزم١ٕخ )

ثبسعٛٔظ ٌٍطبئشاد فٟ ِذ٠ٕخ ِزشغبْ ثبٌٛلا٠بد اٌّزؾذح امِش٠ى١خ . ٠ٚشعغ رٌه ٌٍؾبعخ اٌّبعخ تٔزبط 

اٌذلخ مشىبي ٕ٘ذع١خ ِؼمذح رشىً أعضاء ِٓ اٌطبئشاد اٌؾشث١خ ٚخظٛطب ِشاٚػ اٌطبئشاد لطغ غب٠خ فٟ 

 اٌؼّٛد٠خ.

ٚ٘ٛ ا٠ضب ٠ّضً ٔظبَ رؾىُ سلّٟ ٠غزخذَ ف١ٗ وّج١ٛرش) ٌٗ راوشح ٌؾفع اٌجشاِظ( ٌٍزؾىُ فٟ ِبو١ٕخ اٌزؾىُ 

اٌزؾىُ اٌشلّٟ ِجبششح اٌشلّٟ . ٠ّٚضً اٌىّج١ٛرش عضء لا ٠زغضأ ِٓ اٌّبو١ٕخ , ٠ّٚىٓ ثشِغخ ِبو١ٕخ 

( ٠مَٛ اٌىّج١ٛرش ثمشاءرٗ وّب epaT Pe MnuPثبعزخذاَ ٌٛؽخ ِفبر١ؼ اٌىّج١ٛرش أٚ ثٛاعطخ شش٠ظ ِضمت )

( ٠غزط١غ ف١ٙب اٌىّج١ٛرش ثبتضبفخ ئٌٟ ِب روش لشاءح اٌجشاِظ اٌّغغٍخ ػٍٟ CNCأْ ثؼض ِبو١ٕبد )

 اعطٛأبد.

 انثسث : حيشكه 1-2

 ثؾ١ش رؼًّ ػٍٝ اٌشعُ فمظ .  CNCُ رظ١ُّ ِبو١ٕخ اي رىّٓ ِشىٍخ اٌجؾش فٟ أٗ ر

 اهًٍح انثسث : 1-3

ِٓ ِؼشفخ طشق ٚٔظش٠بد لاثذ ثذاد رغضٚ اٌؼبٌُ ٌزا وبْ   CNCرىّٓ ا١ّ٘خ اٌجؾش فٟ اْ ِبو١ٕبد اي

 .ِٓ اٌّٛاد اٌّؾ١ٍخ اٌّزبؽٗ ٚثبلً رىٍفٗ ِّىٕٗ  CNCػٍّٙب ٚو١ف١خ رظ١ُّ ِبو١ٕخ 

 ف انثسث : ااهذ 1-4

  CNC. ١ُّ ِبو١ٕخ رظ -1

 لبدسح ػٍٝ اٌؼًّ ثذلخ ٚثغشػخ ػب١ٌخ ٌض٠بدح وفبءح الأزبط .  CNCرٕف١ز ِبو١ٕخ  -2

 .ِمبسٔٗ اٌّبو١ٕٗ ثجم١خ اٌّبو١ٕبد ِٚلاؽظخ ادائٙب 3-

 يُهدٍح انثسث : 1-5

ِٛاد ِٚمبسٔزٙب ِغ اٌّبو١ٕبد اٌّؼشٚفخ فٟ  CNCرُ اعزخذاَ إٌّٙظ اٌزغش٠جٟ ٌزظ١ُّ ٚرٕف١ز ِبو١ٕخ اي 

ٌزؾش٠ش ثشٔبِظ الاسد٠ٕٚٛ ٌٍزشغ١ً ٚفك إٌظُ  Arduino Cاٌزظ١ُّ ِٓ ؽ١ش اٌزىٍفخ ٚرُ اعزخذاَ ٌغخ 

 اٌؾذ٠ضخ .
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 -تٍُح انثسث : 1-6

 ٌستىي هذا انثسث ػهى ػذج فظىل تستىي ػهى : 

  مشكلة البحث ، اهمية البحث ، اهداف اٌفظً الاٚي ثؼٕٛاْ اٌّمذِخ ٠ٚؾزٛٞ ػٍٝ اٌّمذِخ ،

 منهجية البحث . البحث ، 

  دساعبد عبثمخ ٌّؾشوبد اٌز١بس ٠ٚؾزٛٞ ػٍٝ اٌفظً اٌضبٟٔ ثؼٕٛاْ الاطبس إٌظشٞ ٌٍجؾش

 .اٌّغزّش 

 ْاي  رظ١ُّ ِبو١ٕخ اٌفظً اٌضبٌش ثؼٕٛاCNC   ٍٝاِظ الاعضاء اٌّبد٠خ ٚاٌجش ٠ٚؾزٛٞ ػ

 . شح اٌؼ١ٍّخ ٌٍّبو١ٕخئٚاٌذااٌّغزخذِٗ 

 اٌّخطظ الأغ١بثٟ  اٌّخطظ ااٌظٕذٚلٟ ٚ لشخ ٠ٚؾزٛٞ ػٍٝاٌفظً اٌشاثغ  ثؼٕٛاْ إٌزبئظ ٚإٌّب

 .ؼًّ اٌّبو١ٕٗ ٌف١ذ٠ٛ الأغ١بثٟ ٚطٛس ٌٍّبو١ٕٗ ٚساثظ  ٚششػ اٌّخطظ

  اٌفظً اٌخبِظ ٠ؾزٛٞ ػٍٝ اٌخلاطخ ٚاٌزٛط١بد.



 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 انفظم انثاًَ

 ( الاطار انُظزي نهثسث) 
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 انفظم انثاًَ

 ( الاطار انُظزي نهثسث) 

 : انًمذيح 2-1

٠ؼٕٟ اٌزغ١ش اٌّؼزّذ فٟ عشػخ الاداسح ٌٍم١ّخ اٌّطٍٛثخ لاداء اٌزؾىُ فٟ اٌغشػخ اٌّؾشن اٌز١بس اٌّغزّش

ؾذس ثغجت اٌزغ١ش فٟ اٌؾًّ ػٍٟ ٠اٌغشػخ اٌزٞ ػ١ٍّخ رشغ١ً ِؾذدح ٚاٌزغ١ش ١ٌظ اٌزغ١ش اٌطج١ؼٟ فٟ 

لاداسح اٚ ػٍٟ إٌبلً اٌزٞ ػّٛد الاداسح اٌزغ١ش اٌّشغٛة فٟ اٌغشػخ ٠ىْٛ ِظؾٛة ثبٌزبص١شػٍٟ ِؾشن ا

٠ظٍٙب ٌٍٛؽذح اٌزٟ رخذَ اداسرٙب . ٠ٚز١ّض ِؾشن اٌز١بس اٌّغزّش ػٍٟ وً الأٛاع الاخشٞ ثؾ١ش ٠ىْٛ 

رٌه ِٓ عٌٙٛخ إٌغجخ اٌزٟ ٠ّىٓ اْ ٠فمذ ثٙب اٌزؾىُ فٟ اٌغشػخ , ثؾ١ش ٠زُ اٌزؾىُ فٟ اٌغشػخ اٌّؾشوبد 

( , اٌف١ض اٌّغ١ٕبط١غٟ ١Rخ فٟ دائشح ػضٛ الأزبط )( , اٌّمبِٚخ اٌخبسعvػٓ طش٠ك اٌغٙذ اٌّظذس )

(Ф . )ٚخًٍ فٟ اٌّبو١ٕخ اٌزٟ ٠زُ ف١خ اٌشغً ٕ٘بٌه ؼًّ شغً ع١ذ ٚلا ٠ىْٛث ٠زُ اٌزؾىُ فٟ اٌغشػخ ٚرٌه. 

 :يؼادنح انظزػح نًسزن انتٍار انًظتًز 2-2

اٌّغزّش رؼطٟ اٌؼلالخ وبلارٟ  ِٓ ِؼبدٌخ اٌمٛح اٌذافؼخ اٌىٙشثبئ١خ اٌّزٌٛذح فٟ ػضٛ الأزبط ٌّؾشن اٌز١بس

: 

Eb= (ΦZN/60) * P/A…………………………………………(2-1) 

Eb= V- ІaRa…………………………………………………..(2-2) 

 ( ٔؾظً ػ2ٍٟ-2(ٚ)1-2اٌّمبسٔخ ث١ٓ اٌّؼبدٌز١ٓ )

(ФZN/60) * P/A = V- ІaRa =  

N = (V – ІaRa /ФZ) * (60A/P) = 

KV – ІaRa /ФZ) = K(Eb/Ф)= ) 

N = (V – IaRa / KФ)………………………………………….(2-3) 

( ٟ٘ ِؼبدٌخ اٌغشػخ ٌّؾشن اٌز١بس اٌّغزّش ٠ّٚىٓ اٌزؾىُ فٟ اٌغشػخ ثزغ١ش فٟ اٌغٙذ أٚ 3-2اٌّؼبدٌخ )

 اٌٙجٛط فٟ اٌغٙذ اٚ اٌف١ض .

 ؽ١ش اْ :

(Z, A, P) الاثزذائ١خ ٌٍغشػخ ر١بس ػضٛ  ٟ٘ صٛاثذ لاٌخ خبطخ ٌّؾشن ر١بس ِغزّش, أرا وبْ اٌم١ّخ

ػٍٟ اٌزشر١ت ٚاٌم١ّخ  (N1, Ia1, Eb1, Ф1) ٟ٘ مٛح اٌذافؼخ اٌىٙشثبئ١خ اٌّضبدح اٌف١ض اٌمطتالأزبط اٌ

 :إٌٙبئ١خ اٌّمبثٍخ ٟ٘

(Ф2 ,N2, Ia2, Eb2: ٟػٍٟ اٌزشر١ت ئرْ ٔؾظً ػٍٟ اٌّؼبدلاد وبلار ) 

Eb1 = V- Іa1Ra N1α Eb1/Ф1 
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Eb2 = V- Іa2Ra N2 α Eb2/Ф2 

N2/N1 = (Eb2/Ф2)/(Eb1/Ф1) = (Eb2/Eb1) *(Ф1/Ф2)……(2-4) 

ٚ لٟ ؽبٌخ اٌّؾشن ثبصبسح رٛاصٞ فأْ اٌف١ض ٠ىْٛ رٚ ل١ّخ صبثزخ الا ارا رُ رغ١ش فٟ ِمبِٚخ ٌف١فخ اٌّغبي 

 2Ф=1Фٚثبٌزبٌٟ 

N2/N1 = (Eb2/Eb1) = (V – Іa2Ra/V – Іa1Ra)………………(2-5) 

 Ф α Іse α Iaٚفٟ ؽبٌخ اٌزٛاٌٟ ٌّؾشن اٌز١بس اٌّغزّش لجً اٌزشجغ فأْ 

Ф1/Ф2 = Ia1/Ia2 

N2/N1 = (Eb2/Eb1) * (Ia1/Ia2)……………………………….(2-6) 

 (ELECTRIAL TECHNOLOGY VOL II)عشاعب 

 

 انتسكى فً طزػح انًسزكاخ انتٍار انًظتًز: 2-3

 وٌتى انتسكى فً طزػح يسزكاخ انتٍار انًظتًز ٌتى تؼذج طزق هً :

 :انتسكى فً انظزػح ػٍ طزٌك يظذر اندهذ  2-3-1

د رشزشن فٟ أٔٗ ٠ّىٓ اٌزؾىُ فٟ عشػزٙب ػٓ طش٠ك اٌزغ١١ش فٟ عٙذ اٌّظذس ؽغت اٌؼلالخ وً اٌّؾشوب

 ا٢ر١خ:

N=(V-IaRa)/kФ……………………………………………….(2-7) 

 ؽ١ش أْ :

:V  اٌغٙذ اٌّظذس 

 :N عشػخ اٌّؾشن 

Ia : ر١بس ػضٛ الأزبط 

:Ra ِمبِٚخ ٍِفبد ػضٛ الأزبط 

:K صبثذ 

Ф  :ٟاٌف١ض اٌّغٕبط١غ. 

 أْ رأخز فٟ ئػزجبس ِمبِٚخ ٍِفبد اٌّغبي فٟ ؽبٌخ ِؾشوبد اٌزٛاٌٟ ٚاٌّشوجخ ٌزظجؼ اٌّؼبدٌخ:وّب ٠غت 

n = (V-IaRa-IaRs)/kФ…………………………………………(2-8) 
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Rs ٛط فٟ اٌغٙذ ػٍٝ اٌفشػ اٌىشث١ٔٛخ: ِمبِٚخ ٍِفبد اٌّغبي رٛاٌٟ )٘زا ثاّ٘بي اٌٙج( 

 تىانً يغ ػضى الاَتاج:انتسكى فً انظزػح ػٍ طزٌك رتظ يماويح ػهى ان 2-3-2

 ِٓ ٔفظ اٌّؼبدٌخ اٌغبثمخ ٠ّىٓ ِلاؽظخ أٔٗ ٠ّىٓ اٌزأص١ش ػٍٝ عشػخ ِؾشوبد اٌز١بس اٌّغزّش ثشثظ ِمب

ِٚخ ػٍٝ اٌزٛاٌٟ ِغ ػضٛ اتٔزبط ٚثبٌزبٌٟ فاْ اٌٙجٛط فٟ اٌغٙذ ع١شرفغ ِّب ٠غؼً ِٓ اٌمٛح اٌذافؼخ 

 خ ػىغ١خ ث١ٓ ٘زٖ اٌّمبِٚخ ٚعشػخ اٌّؾشن.اٌٙشثبئ١خ رٕخفض فزٕخفض عشػخ اٌّؾشن، أٞ أْ اٌؼلال

ٌٙزٖ اٌّمبِٚخ ٚظ١فخ أخشٜ ٟٚ٘ اٌزخف١ض ِٓ ر١بس اتللاع اٌزٞ ٠ىْٛ ِشرفؼب عذاً فٟ ؽبٌخ اٌجذء ِّب 

 ٠غجت ئؽزشاق ٍِفبد ػضٛ الأزبط ؽزٝ ٌٚٛ ِش ف١ٙب ٌضٛأٟ ثغ١طخ.

 

 انتسكى فً انظزػح ػٍ طزٌك تغٍٍز انفٍض انًغُاطٍظً: 2-3-3

ِخ ػٍٝ اٌزٛاٌٟ ِغ ٍِفبد اٌّغبي فٟ ِؾشوبد اٌزٛاصٞ ػٕذ سثظ ٘زٖ اٌّمبِٚخ فاْ ر١بس اٌّغبي سثظ ِمبٚ

عٛف ٠مً ِّب ٠غجت فٟ خفض ل١ّخ اٌف١ض اٌّغٕبط١غٟ ، ٚئرا لاؽظذ ِٓ اٌّؼبدٌخ اٌغبثمخ فاْ اٌؼلالخ 

 غ.ػىغ١خ ث١ٓ اٌف١ض ٚاٌغشػخ ٚثبٌزبٌٟ فاْ اٌزخف١ض فٟ اٌف١ض ع١غؼً ِٓ عشػخ اٌّؾشن رشرف

سثظ ِمبِٚخ ػٍٝ اٌزٛاصٞ ِغ ٍِفبد اٌّغبي فٟ ؽبٌخ ِؾشن اٌزٛاٌٟ وٍّب صدٔب ِٓ ل١ّخ ٘زٖ اٌّمبِٚخ 

 ع١شرفغ اٌز١بس اٌّبس فٟ ٍِفبد اٌّغبي ِّب٠غجت فٟ سفغ اٌف١ض ٚثبٌزبٌٟ اٌزخف١ض فٟ عشػخ اٌّؾشن.

ٙذ فٟ ٘زا إٌٛع ِٓ اٌزغ١١ش فٟ عٙذ اٌّغبي فٟ ؽبٌخ اٌّؾشن إٌّفظً اتصبسح ثّب أْ ٕ٘بن ِظذسٞ ع

اٌّؾشوبد فأٗ ٠ّىٕٕب أْ ٔغ١ش ِٓ ل١ّخ اٌغٙذ ثبٌزغ١١ش فٟ عٙذ اٌّغبي اٌّزظً ِغ ٍِفبد اٌّغبي ٚثبٌزبٌٟ 

 ع١زغ١ش ر١بس اٌّغبي اٌزٞ ع١غ١ش ثذٚسٖ ع١غ١ش اٌف١ض فززغ١ش عشػخ اٌّؾشن.

تِىبْ اتخزظبس تْ ٘زٖ ٟ٘ ئعّبلاً طشق اٌزؾىُ فٟ عشػخ ِؾشوبد اٌز١بس اٌّغزّش ٚلذ ؽبٌٚذ لذس ا

 ( .ِبد اٌزٛض١ؾ١خ )اٌذٚائش اٌّىبفئخ٘زا اٌّٛضٛع ط٠ًٛ ٠ٚؾزبط ٌٍشعٛ

 

 : نٍىَاردو نهتسكى فً انظزػح –طزٌمح وارد  2-3-4 

طش٠مخ اٌزؾىُ فٟ اٌغشػخ ثبٌزؾىُ اٌّجضٛط فٟ عٙذ ػضٛ الأزبط الاعبع١خ ِظؾٛة ثٛع١ٍخ ٌِٛذ اٌغٙذ 

د( ٘زا إٌظبَ ٠زىْٛ ثزشغ١ً اٌّؾشن ثبصبسح صبثزخ ٚاٌزبص١ش ثغٙذ ِزغ١ش ١ٌٛٔبس -اٌّضجٛط رغّٟ )ٔظبَ ٚساد 

ِؾشن  –ػٍٟ ػضٛ أزبعخ ١ٌؼطٟ اٌغشػخ اٌّطٍٛثخ . ِظذس اٌغٙذ اٌّزغ١ش ٠زُ اٌؾظٛي ػ١ٍخ ِٓ ٌِٛذ 

٠زُ اٌؾظٛي ػ١ٍخ ِٓ  Gِؾشن اٌؼًّ ِٛطً ثبٌٌّٛذ  M1( ؽ١ش 3-1أٚ ِغّٛػخ ِغ١ش فٟ اٌشىً )

ػٍٟ ٔفظ ػّٛد اٌٌّٛذ ِغّٛػخ ٚساد ١ٌٛٔبسد رجذأ ثجذء ِؾشن الاداسح س٠ٛعزبد  اٌّشوت Eاٌّغغزض١ش 

ً ِٓ اٌذائشح ثّغشد أْ ٠ٍزمظ اٌٌّٛذ اٌغشػخ ٠ٚجذأ ِؾشن اٌؼًّ فٟ  Rاٌّغبي  ٌٌٍّٛذ ٠خشط رذس٠غ١ب

ٌٛذ اٌذٚساْ , اٌغٙذ اٌّزغ١ش ػجش اطشاف اٌٌّٛذ اٚ ػجش اٌّؾشن ٠زُ اٌؾظٛي ػ١ٍٙب ثزغ١ش ر١بس الاصبسح ٌٍّ

G  ٞثٛاعطخ ِٕظُ اٌزٛاصR  ٠ّٚىٓ ػىظ أرغبٖ دٚساْ ػضٛ ئٔزبط اٌّؾشن ثؼىظ ارغبٖ ر١بس الاصبسح,

 ِغّٛػخ اٌّغ١ش رذٚس دئّبً فٟ ٔفظ الارغبٖ. Rsثّغبػذح ِفزبػ اٌؼىظ  Gٌٌٍّٛذ 



6 
 

 

 نٍىَارد نهتسكى فً انظزػح –َظاو وراد ٌىضر ( 1-2انشكم )

ئصبسح اٌٌّٛذ ؽزٟ رىْٛ ق.د.ن ٌٗ ألً ِٓ ق.د.ن اٌّضبدح  ٠ّىٓ رٕف١ز٘ب ثزخف١ض M1فشٍِخ اٌّؾشن 

وّؾشن ٚأٌخ  Gفٟ اٌؼًّ ِٛلزبً وٌّٛذ ٚاٌٌّٛذ  M1, ٚرؾذ ٘زٖ اٌششٚط , ٠جذأ اٌّؾشن  M1ٌٍّؾشن 

ٚؽٍّخ رشعغ ٌٍّظذس  M1وٌّٛذ ٚوٕز١غخ فاْ طبلخ اٌؾشوخ ٌٍّؾشن  M2الاداسح راد اٌز١بس اٌّزشدد 

 . M1ِىبٔخ ػٍٟ اٌّؾشن اٌش٠ئغٟ ٠ٚأخز ربص١ش اٌفشٍِخ

ِٚٓ ا١ٌّضاد الاعبع١خ فٟ ٘زا إٌظبَ ٠ىْٛ اٌزؾىُ فٟ اٌغشػخ ٔبػُ عذاً ػجش وً ِذٞ ِٓ اٌغشػخ 

ً اٌؾظٛي ػٍٟ ػغٍخ  اٌظغ١شح اٌٟ اٌغشػخ اٌؼبد٠خ ٠ّٚىٓ اٌؾظٛي ػ١ٍخ فٟ ولا الارغب١٘ٓ , ٚا٠ضب

عذاً ؽ١ش ٠ىْٛ ِّطٍٛة رؾىُ عشػخ  ِٕزظّخ ٚرٕظ١ُ عشػخ ع١ذ , ٚ٘زا إٌظبَ ٌٍزؾىُ فٟ اٌغشػخ ِٕبعت

ً فٟ ولا الارغبٟ٘ اٌذٚساْ ِضً ِفبسص اٌظٍت , الاد اٌٛسق , اٌّظبػذ ٚلأبٚػ  غ١ش ِؾذٚد رمش٠جب

 ٚسٚافغ إٌّبعُ.

ِٚٓ ػ١ٛة ر٘ب إٌظبَ ٘ٛ ِطٍّٛة اٌز١ٓ ص٠بدح ٌٚزٌه فٟٙ ِىٍفخ ٚوفبءح ػبِخ ِٕخفضخ ٌٕظبَ ٚخبطخ 

 ػٕذ الاػّبي اٌخف١فخ.

 : سكى تزٌىطتاخانت 2-3-5

فٟ ٘زٖ اٌطش٠مخ رغ١١ش اٌغشػخ ٠ؾمك ثٛاعطخ ِمبِٚخ ِزغ١شٖ داخٍخ فٟ اٌزٛاٌٟ ِغ ِغبي اٌزٛاصٞ وّب ٘ٛ 

(اٞ ص٠بدح فٟ ِمبِٚخ اٌزؾىُ ٠خفض ر١بس اٌّغبي ِغ اٌزخف١ض إٌبرظ فٟ اٌف١ض 3-2ِٛضؼ فٟ اٌشىً )

, ِٕبعجخ ٚاوضش الزظبداً , ٚرغزخذاَ  ٚص٠بدح فٟ اٌغشػخ . ٘زٖ اٌطش٠مخ ٌٍزؾىُ فٟ اٌغشػخ ثغ١طخ عذاً 

ثىضشح فٟ الاداسح اٌىٙشثبئ١خ اٌؾذ٠ضخ . ٌىٓ ٘زٖ اٌطش٠مخ ٌذ٠ٙب ػ١ٛة ِٓ ػ١ٛة ٘زٖ اٌطش٠مخ ثبٔٗ لا ٠ّىٓ 

اٌؾظٛي ػٍٟ عشػبد اٌزذفك , ٠ؾظً غٍٟ اٌغشػبد اٌؼب١ٌخ عذاً فمظ ػٕذ اٌؼضَ إٌّخفض ثغجت اٌّغبي 

ػظّٟ ػٕذ إٌٙب٠خ اٌظغشٞ ٌٍف١ض ٚاٌزٟ رؾىُ ثبٌزبص١ش ئصاٌخ اٌضؼ١ف عذاً, رىْٛ اٌغشػبد ٔٙب٠خ 

 اٌّغٕطخ ٌشد فؼً إٌّزظ ػٍٟ اٌّغبي .
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تًزظ( ٌىضر خهاس انزٌىطتاخ نهتسكى فً طزػح يسزن انتٍاران2ً-2شكم )



 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 انفظم انثانث

 ( CNCتظًٍى ياكٍُح ال ) 
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 انفظم انثانث

 (CNCتظًٍى ياكٍُح ال ) 

 

 ح :يمذي 3-1

ثؼذ اٌجؾش ؽٛي ِبو١ٕبد اٌزؾىُ اٌؼذدٞ اٌّؾٛعت رُ ثٕبء ِبو١ٕخ اٌزؾىُ اٌؼذدٞ اٌّؾٛعت اٌخبطخ ثٕب 

ثبعزخذاَ ِىٛٔبد ِزٛفشح ِؾ١ٍبً . ٕ٘بٌه اٌىض١ش ِٓ ِبو١ٕبد اٌزؾىُ اٌؼذدٞ اٌّؾٛعت فٟ اٌؼبٌُ ، ثؼضٙب 

اٌغجت رُ رظ١ُّ ٚطٕغ ِبو١ٕخ ٠ىْٛ ِزطٛساً ِٚؼمذاً فٟ اٌزىٍٕٛع١ب ٚؽزٝ فٟ اٌزشغ١ً . ِٓ أعً ٘زا 

فٟ ٘زا اٌّششٚع  ، ٚاٌزٞ ٠ؼزجش امثغظ فٟ اٌظٕغ ، رخط١ظ ثبٌزؾىُ اٌؼذدٞ اٌّؾٛعت ِٚج١ٕخ ػٍٝ أسد٠ٕٛ

رُ طٕغ ِبو١ٕخ رؾىُ ػذدٞ ِؾٛعت رمَٛ ثشعُ ِؼظُ امشىبي امعبع١خ ، إٌظٛص ٚؽزٝ اٌىشرْٛ . 

 ذ اٌجشش٠خ فٟ اٌشعُ ٚاٌىزبثخ .  وضش دلخ ِمبسٔخ ثب١ٌػٍّٙب ِشبثٗ ٌطش٠مخ ػًّ ا١ٌذ اٌجشش٠خ . ٟٚ٘ أعشع ٚأ

 

  :  انًكىَاخ 3-2

 يتسكى الاردوٌُى : 3-2-1

 TcThcT cuسد٠ٕٚٛ أٚٔٛ ٌٛؽخ رؾىُ دل١مخ ِفزٛؽخ اٌّظذس رؼزّذ ػٍٝ ٚؽذح اٌزؾىُ اٌذل١مخ ا

PM2Pan328e  ٚرُ رط٠ٛش٘ب ثٛاعطخ Arduino.cc رُ رغ١ٙض اٌٍٛؽخ ثّغّٛػبد ِٓ دثبث١ظ

( اٌزٟ ٠ّىٓ رٛط١ٍٙب ثأٌٛاػ اٌزّذد اٌّخزٍفخ )اٌذسٚع( ٚاٌذٚائش I/Iخبي/اتخشاط اٌشل١ّخ ٚاٌزٕبظش٠خ )اتد

 6(، ٚ eWTِٕفز ئدخبي/ئخشاط سلّٟ )عزخ ِٕٙب لبدسح ػٍٝ ئخشاط  14امخشٜ. رؾزٛٞ اٌٍٛؽخ ػٍٝ 

)ث١ئخ اٌزط٠ٛش اٌّزىبٍِخ(،  Phepcac IrAٍخ ٌٍجشِغخ ثبعزخذاَ ِٕبفز ئدخبي/ ئخشاط رٕبظش٠خ، ٟٚ٘ لبث

فٌٛذ،  9أٚ ثٛاعطخ ثطبس٠خ خبسع١خ  ٠BSUّىٓ رشغ١ٍٗ ػٓ طش٠ك وجً  Bِٓ إٌٛع  BSUػجش وجً 

٠زُ   Phepcac Nnac ٚ Leonardoفٌٛذ. ئٔٗ ِشبثٗ ٌـ  20ٚ  7ػٍٝ اٌشغُ ِٓ أٔٗ ٠مجً اٌفٌٛز١خ ث١ٓ 

-ChPnCcnP Cc22cat PCChcmpCcca S nhPعٙضح ثّٛعت رشخ١ض رٛص٠غ اٌزظ١ُّ اٌّشعؼٟ ٌلأ

P.c P 2.5  ِزبػ ػٍٝ ِٛلغ ٛ٘ٚPhepcac  اتٌىزشٟٚٔ. رزٛفش أ٠ضًب ٍِفبد اٌزخط١ظ ٚاتٔزبط ٌجؼض

 .اٚٔٛ سد٠ٕٚٛ لاا ٠ٛضؼ ِزؾىُ( 1-3) ٚاٌشىً  ، ئطذاساد امعٙضح

 

 : L293Dانذرع  3-2-2

ٌٍّؾشن   A 0.6  رمذ٠ُ ِب ٠ظً ئٌٝ ٠ٚHّىٓ ٌىً لٕطشح  H-UhceaPtلٕبطش  ٠4ٛفش اٌذسع ئعّبٌٟ 

 اٌٛاؽذ .

دثبث١ظ  8ئٌٝ  Phepcacدثبث١ظ سل١ّخ ِٓ  ٠4ّزذ  ٠74HC595أرٟ اٌذسع أ٠ضًب ِغ ِغغً أصاؽخ 

 .   Shield L293Dشىً ( ٠ٛضؼ 2-3) ٚاٌشىً ، D293rٌٍزؾىُ فٟ الارغبٖ ٌشلمز١ٓ 
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 يسزن انظٍزفى : 3-2-3

ٌّؾشن اٌّإاصس" ِشغً ئِب دٚاس أٚ خطٟ ٠غّؼ ثبٌزؾىُ اٌذل١ك فٟ ولا ِٓ اٌّٛضغ ِؾشن اٌغ١شفٛ أٚ "ا

عٛاء وبْ صاٚٞ أٚ خطٟ، اٌغشػخ ٚاٌزغبسع. ٠زىْٛ اٌغ١شفٛ ِٓ ِؾشن ِٕبعت ِمزشْ ثغٙبص اعزشؼبس 

)ؽغبط( ٌّشاعؼخ الاشبساد اٌمبدِخ ثخظٛص اٌّٛضغ. ٠زطٍت اٌغٙبص رؾىُ ِزطٛس ٔغج١ب، ٠ىْٛ فٟ 

 ْ ٚؽذح ِخظظخ ِظّّخ ٌلاعزخذاَ ِغ ٔفظ طشاص اٌغ١شفٛ.أغٍت امؽ١ب

رؼزجش أعٙضح اٌغ١شفٛ فئخ ِؾذدح ِٓ فئبد اٌّؾشوبد ػٍٝ اٌشغُ ِٓ أْ اٌّظطٍؼ ٠غزخذَ فٟ ؽبٌخ 

ضشٚسح ٚعٛد ِؾشن رٚ دلخ ػب١ٌخ ٌٍم١بَ ثّّٙخ ِب فٟ ٔظبَ رؾىُ فٟ دائشح ِغٍمخ ِضً طٕبػخ 

خطٛط َ اٌؾبعٛة، آلاد اٌزظ١ٕغ ا٢ٌٟ، خطٛط اٌزؼجئخ، اٌشٚثٛربد، آلاد اٌزؾىُ اٌشلّٟ ثبعزخذا

 ٠ٛضؼ ِؾشن اٌغ١شفٛ .   (3-3ٌشىً )ٚا ،اٌزغ١ٍف ٚخطٛط اٌؾًّ ٚإٌمً

 :  DVDيسزن الزاص ال  3-2-4 

ا١ٌٙىً اٌذاخٍٟ اٌّٛعٛدح ثٙب , ا٠ضب ٠غزخذَ  dcٌلاعزفبدٖ ِٓ اٌّؾشوبد اي  ِؾشن الالشاص ٠غزخذَ

 ِؾشن الالشاص . ( ٠ٛضؼ4-3)ٚاٌشىً  وؾبًِ ٌٍّٛرٛساد ،

 يسزن انتٍار انًظتًز :   3-2-5

ي اٌطبلخ اٌىٙشثبئ١خ ئٌٝ طبلخ   (rC TcCch اٌز١بس اٌّغزّش )ثبتٔغ١ٍض٠خ: ِؾشن ِّ ٛ ٘ٛ ػجبسح ػٓ آٌخ رؾ

ِى١ب١ٔىخ ثبعزخذاَ اٌز١بس اٌّغزّش، ٚ٘ٛ ثبٌزبٌٟ ٠ؼًّ فمظ ػٍٝ أٔظّزٗ، ٚرٕمغُ أٔٛاػٗ ئٌٝ ٔٛػ١١ٓ ثٕبءً 

بئٟ ثٛاعطخ اٌؾش شو١ت، ٚاؽذّ٘ب: ِ٘ٛؾشن ِزّبصً اٌمطج١ٓ ٚ٘ٛ أٚي اخزشاع ٠مَٛ ثشغً ف١ض٠ػٍٝ اٌز

 ( ٠ٛضؼ ِؾشن اٌز١بس اٌّغزّش .5-3ٚاٌشىً ) ،اٌىٙشِٚغٕبط١غٟ 

  : InkScapeتزَايح  3-2-6

ٚ  Wcaecit  ٚTnT ئٔىغى١ت ٘ٛ ثشٔبِظ رٚ عٛدح اؽزشاف١خ ٌشعِٛبد اٌّزغٙبد ٠ؼًّ ػٍٝ أٔظّخ

UNB  ٚDcapL زُ اعزخذاِٗ ِٓ لجً ِؾزشفٟ اٌزظ١ُّ ٚاٌٙٛاح فٟ ع١ّغ أٔؾبء اٌؼبٌُ ، تٔشبء ، ٠

ِغّٛػخ ٚاعؼخ ِٓ اٌشعِٛبد ِضً اٌشعَٛ اٌزٛض١ؾ١خ ٚاٌشِٛص ٚاٌشؼبساد ٚاٌّخططبد ٚاٌخشائظ 

ٚ٘ٛ ثشٔبِظ ِغبٟٔ ،  STn.nm.P VPTCch Uhnu cTt( SVU)   ٚسعِٛبد ا٠ٌٛت، ٠غزخذَ اٌجشٔبِظ

 .  InkScape( ٠ٛضؼ اٌٛاعٙخ اٌشئ١غ١خ ٌجشٔبِظ 6-3ٌشىً )ٚا ،ِٚفزٛػ اٌّظذس 

 : Pronterfaceتزَايح  3-2-7

ٚ٘ٛ  ehcaCPhrn-٠زُ رٛط١ً اٌّبو١ٕخ ثبٌؾبعٛة، ٚٔمً ٍِف اٌغٟ وٛد ػٓ طش٠ك ثشٔبِظ ثشٚٔزشف١ظ

( ٠ٛضؼ اٌٛاعٙخ اٌشئ١غ١خ ٌجشٔبِظ 7-3ٚاٌشىً )  ،زؾىُ فٟ اٌّبو١ٕخ أصٕبء اٌزشغ١ً ِغإٚي ػٓ اٌ

Pornterface   . 

 يظذر انتغذٌح : 3-2-8

( 7-3ٚاٌشىً ) ، 9Vاٌٝ ر١بس ِغزّش ٌزغز٠خ اٌّبو١ٕخ ثطبلخ لذس٘ب   ٠220Vمَٛ ثزؾ٠ًٛ اٌز١بس اٌّزشدد

 ٠ٛضؼ ِظذس اٌزغز٠خ . 
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 :انذائزج انؼًهٍح  3-3

 
 

 CNCئزج انؼًهٍح نًاكٍُح ال ( ٌىضر انذا1-3شكم )

 طزٌمح انؼًم :  3-4

 ًًٍها يٍ خشئٍٍ:انتً تى تظ CNCتتكىٌ ياكٍُح 

 انًكىاَاخ انًادٌح : 3-4-1

 ٟٚ٘ وً امعضاء اٌزٟ ٔشا٘ب ٚٔغزط١غ ٌّغٙب .

ثؾ١ش رىْٛ اٌمطؼز١ٓ ِزؼبِذر١ٓ فٛق ثؼضّٙب  ٌزّضً  اؽذاّ٘ب ِؾٛس  ٙبز٠١زُ اؽضبس لطغ ِٓ اٌخشت ٚرضج

X    ٚاٌمطؼخ الاخشٜ رّضً ِؾٛسY  ٠ٚزُ صجذ الشاص ايDVD   س ِٛرٛ 2اٌزٟ رؾزٛٞ ػٍٝ ػذد

ؽ١ش ٠زؾشن وً ِٛرٛس ؽغت اِش اعزٍّٗ ِٓ الاسد٠ٕٚٛ  Yٚالاخش ػٍٝ اٌّؾٛس  Xاؽذّ٘ب ػٍٝ اٌّؾٛس 

اٌزٞ ثذٚسٖ اعزٍُ اٌشعُ اٚ اٌزٛل١غ ِٓ  pronterfaceاٌزٞ ثذٚسٖ لُ ثزفغ١ش وً ؽشوٗ لبَ ثٙب ثشٔبِظ 

ٚاٌش١ٍذ ػٍٝ اٌمبػذح ٠ٚزُ رشو١ت الاسد٠ٕٚٛ   Gcode اٌزٞ لبَ ٠زؾ٠ٍّٛٙب اٌٝ ط١غخ   Inkspaceثشٔبِظ 

 اٌخشج١خ .

 . Zِزؼبِذا ِؼٗ ثؾ١ش ٠ؼًّ وّؾٛس  Yٚا٠ضب ٠زُ رشو١ت ِٛرٛس ع١شفٛ ػٍٝ ِؾٛس 
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 :  ثزايح انًظتخذيحان 3-4-2

ٚٔمٍٙب ثشٔبِظ  gcodeاٌٝ ط١غخ  PNGٌزؾ٠ًٛ اٌظٛسٖ ِٓ ط١غخ   Inkspaceرُ اعزخذاَ ثشٔبِظ 

pronterface ١ٌمَٛ الاسد٠ٕٚٛ ثّؼبٌغزٙب ٚسعّٙب ١ٌمَٛ ثبسعبي اٌظٛسح اٌٝ الاسد٠ٚ ٕٛ. 

 

 

 

 

 

 L293Dانذرع ( ٌىضر 3-3شكم )   الاردوٌُى اوَى ٌىضر يتسكى (2-3شكم )     

 

        

                        

   

 

 

  DVD( ٌىضر يسزن الزاص ال 5-3شكم )                           ( ٌىضر يسزن انظٍزفى4-3شكم )   

 

                                            

ٌىضر يظذر انتغذٌح( 7-3شكم )  ( ٌىضر يسزن انتٍار انًظتًز6-3شكم )
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 Inkscapeانزئٍظٍح نثزَايح ( ٌىضر انىاخهح 7-3شكم )

 

 

 Pronterface( ٌىضر انىاخهح انزئٍظٍح نثزَايح 8-3شكم )
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 انفظم انزاتغ

 ) انُتائح وانًُالشح (
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 انفظم انزاتغ

 ) انُتائح وانًُالشح (

 

 

 انًخطظ انظُذولً :  4-1

 . ٘ٛ اٌّخطظ  اٌزٞ ٠ٛضؼ اعضاء اٌّششٚع  ٚطش٠مخ ػٍّٙب ٚوزٌه  رٛط١ٍٙب

 

 

 CNCال ٌىضر انًخطظ انظُذولً نًاكٍُح  (1-4شكم )



16 
 

انًخطظ الاَظٍاتً :  4-2  

 

 

 CNCٌىضر انًخطظ  الاَظٍاتً نًاكٍُح ال  ( 2-4شكم ) 
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 شزذ انًخطظ الاَظٍاتً :  4-2-1

٠ٛضؼ اٌّخطظ الأغ١بثٟ طش٠مخ ػًّ إٌّظِٛخ ِٓ ثذا٠خ اٌجشٔبِظ ٚؽزٝ ٔٙب٠زٗ ففٟ ثذا٠خ اٌجشٔبِظ ٠زُ 

اٌٝ ط١غخ   inkspaceثؾ١ش ٠مَٛ ثشٔبِظ  pngثظ١غخ   inkspaceادخبي اٌظٛسح  فٟ ثشٔبِظ  

gcode  ٠مَٛ الاسد٠ٕٚٛ ثزؾش٠ه اٌّٛرٛساد ٚفمب  صُ ثؼذ رٌه ٠زُ اسعبي اٌظٛسح اٌٝ الاسد٠ٕٚٛ ثؾ١ش

 .  gcode  ٌظ١غخ اي

 ( رُ سعّٗ ثٛاعطخ إٌّظِٛخ  اٌزٟ رُ رظ١ّّٙب.3-4اٌشىً )

 

 تىاططح انًُظىيح  انتً تى تظًًٍه( تى رطًه 3-4انشكم )
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 ( يوضح المنظومة  التي تم تصميمها.4-4الشكل )

 

 

 ٌىضر انًُظىيح  انتً تى تظًًٍها  ( 4-4شكم )

 نزاتظ انتانً ٌىضر فٍذٌى نهًُظىيح انتً تى تظًًٍها أثُاء انتدارب:ا

https://t.me/hassangaffer97  



 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 انفظم انخايض

 ) انخلاطح و انتىطٍاخ (
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 انفظم انخايض

 ) انخلاطح و انتىطٍاخ (

 

 انخلاطح : 5-1

خ اسد٠ٕٚٛ ِٚغبػذح ثؼض رمَٛ ثبٌشعُ ثغشػٗ ٚدلخ ػب١ٌخ  ػٓ طش٠ك ِزؾىّ CNCظ١ُّ ِبو١ٕخ رُ ر

 اٌجشاِظ ِٓ اعً رشغ١ً ٚاطفبء اٌّبو١ٕٗ .

 

 

 انتىطٍاخ : 5-2

 . رط٠ٛش اٌّبو١ٕخ ٌىٟ رمَٛ ثبٌشعُ صلاصٟ الاثؼبد 

 . رط٠ٛش اٌّبو١ٕٗ ٌٍشعُ ػٍٝ غ١ش اٌٛسق 

 

 



 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ( ) انًزاخغ

 



21 
 

 

 ) انًزاخغ (

 

 . 2015 –اٌطجؼخ الاٌٚٝ  –ِىزجخ اٌىزت  -اسد٠ٕٚٛ ثجغبطٗ –إٌّٙذط ػجذ الله ػٍٟ  .1

 اٌّىزجٗ إٌٙذع١خ  –ِؾشوبد اٌغ١شفٛ  .2

3. http://electrohakim.blogspot.com/2019/07/servo-motors.html?m=1 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ) انًلازك (
 

 



21 
 

 انًلازك 

 

 انثزَايح :

 

#include <Servo.h> 

#include <AFMotor.h> 

#define LINE_BUFFER_LENGTH 512 

char STEP = MICROSTEP ; 

// Servo position for Up and Down  

const int penZUp = 95; 

const int penZDown = 83; 

// Servo on PWM pin 10 

const int penServoPin =10 ; 

// Should be right for DVD steppers, but is not too important here 

const int stepsPerRevolution = 48;  

// create servo object to control a servo  

Servo penServo;   

// Initialize steppers for X- and Y-axis using this Arduino pins for the L293D H-

bridge 

AF_Stepper myStepperY(stepsPerRevolution,1);             

AF_Stepper myStepperX(stepsPerRevolution,2);   

/* Structures, global variables    */ 

struct point {  

  float x;  

  float y;  



22 
 

  float z;  

}; 

// Current position of plothead 

struct point actuatorPos; 

//  Drawing settings, should be OK 

float StepInc = 1; 

int StepDelay = 0; 

int LineDelay =0; 

int penDelay = 50; 

// Motor steps to go 1 millimeter. 

// Use test sketch to go 100 steps. Measure the length of line.  

// Calculate steps per mm. Enter here. 

float StepsPerMillimeterX = 100.0; 

float StepsPerMillimeterY = 100.0; 

// Drawing robot limits, in mm 

// OK to start with. Could go up to 50 mm if calibrated well.  

float Xmin = 0; 

float Xmax = 40; 

float Ymin = 0; 

float Ymax = 40; 

float Zmin = 0; 

float Zmax = 1; 

float Xpos = Xmin; 

float Ypos = Ymin; 
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float Zpos = Zmax;  

// Set to true to get debug output. 

boolean verbose = false; 

//  Needs to interpret  

//  G1 for moving 

//  G4 P300 (wait 150ms) 

//  M300 S30 (pen down) 

//  M300 S50 (pen up) 

//  Discard anything with a ( 

//  Discard any other command! 

 

/********************** 

 * void setup() - Initialisations 

 ***********************/ 

void setup() { 

  //  Setup 

  Serial.begin( 9600 ); 

   

  penServo.attach(penServoPin); 

  penServo.write(penZUp); 

  delay(100); 

  // Decrease if necessary 

  myStepperX.setSpeed(600); 

  myStepperY.setSpeed(600);   
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  //  Set & move to initial default position 

  // TBD 

  //  Notifications!!! 

  Serial.println("Mini CNC Plotter alive and kicking!"); 

  Serial.print("X range is from ");  

  Serial.print(Xmin);  

  Serial.print(" to ");  

  Serial.print(Xmax);  

  Serial.println(" mm.");  

  Serial.print("Y range is from ");  

  Serial.print(Ymin);  

  Serial.print(" to ");  

  Serial.print(Ymax);  

  Serial.println(" mm.");  

} 

 

/********************** 

 * void loop() - Main loop 

 ***********************/ 

void loop()  

{ 

  delay(100); 

  char line[ LINE_BUFFER_LENGTH ]; 

  char c; 
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  int lineIndex; 

  bool lineIsComment, lineSemiColon; 

  lineIndex = 0; 

  lineSemiColon = false; 

  lineIsComment = false; 

  while (1) { 

    // Serial reception - Mostly from Grbl, added semicolon support 

    while ( Serial.available()>0 ) { 

      c = Serial.read(); 

      if (( c == '\n') || (c == '\r') ) {             // End of line reached 

        if ( lineIndex > 0 ) {                        // Line is complete. Then execute! 

          line[ lineIndex ] = '\0';                   // Terminate string 

          if (verbose) {  

            Serial.print( "Received : ");  

            Serial.println( line );  

          } 

          processIncomingLine( line, lineIndex ); 

          lineIndex = 0; 

        }  

        else {  

          // Empty or comment line. Skip block. 

        } 

        lineIsComment = false; 

        lineSemiColon = false; 
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        Serial.println("ok");     

      }  

      else { 

        if ( (lineIsComment) || (lineSemiColon) ) {   // Throw away all comment 

characters 

          if ( c == ')' )  lineIsComment = false;     // End of comment. Resume line. 

        }  

        else { 

          if ( c <= ' ' ) {                           // Throw away whitepace and control 

characters 

          }  

          else if ( c == '/' ) {                    // Block delete not supported. Ignore 

character. 

          }  

          else if ( c == '(' ) {                    // Enable comments flag and ignore all 

characters until ')' or EOL. 

            lineIsComment = true; 

          }  

          else if ( c == ';' ) { 

            lineSemiColon = true; 

          }  

          else if ( lineIndex >= LINE_BUFFER_LENGTH-1 ) { 

            Serial.println( "ERROR - lineBuffer overflow" ); 

            lineIsComment = false; 

            lineSemiColon = false; 

          }  
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          else if ( c >= 'a' && c <= 'z' ) {        // Upcase lowercase 

            line[ lineIndex++ ] = c-'a'+'A'; 

          }  

          else { 

            line[ lineIndex++ ] = c; 

          } 

        } 

      } 

    } 

  } 

} 

 

void processIncomingLine( char* line, int charNB ) { 

  int currentIndex = 0; 

  char buffer[ 64 ];                                 // Hope that 64 is enough for 1 parameter 

  struct point newPos; 

 

  newPos.x = 0.0; 

  newPos.y = 0.0; 

 

  //  Needs to interpret  

  //  G1 for moving 

  //  G4 P300 (wait 150ms) 

  //  G1 X60 Y30 
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  //  G1 X30 Y50 

  //  M300 S30 (pen down) 

  //  M300 S50 (pen up) 

  //  Discard anything with a ( 

  //  Discard any other command! 

 

  while( currentIndex < charNB ) { 

    switch ( line[ currentIndex++ ] ) {              // Select command, if any 

    case 'U': 

      penUp();  

      break; 

    case 'D': 

      penDown();  

      break; 

    case 'G': 

      buffer[0] = line[ currentIndex++ ];          // /!\ Dirty - Only works with 2 digit 

commands 

      //      buffer[1] = line[ currentIndex++ ]; 

      //      buffer[2] = '\0'; 

      buffer[1] = '\0'; 

 

      switch ( atoi( buffer ) ){                   // Select G command 

      case 0:                                   // G00 & G01 - Movement or fast movement. 

Same here 

      case 1: 
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        // /!\ Dirty - Suppose that X is before Y 

        char* indexX = strchr( line+currentIndex, 'X' );  // Get X/Y position in the 

string (if any) 

        char* indexY = strchr( line+currentIndex, 'Y' ); 

        if ( indexY <= 0 ) { 

          newPos.x = atof( indexX + 1);  

          newPos.y = actuatorPos.y; 

        }  

        else if ( indexX <= 0 ) { 

          newPos.y = atof( indexY + 1); 

          newPos.x = actuatorPos.x; 

        }  

        else { 

          newPos.y = atof( indexY + 1); 

          indexY = '\0'; 

          newPos.x = atof( indexX + 1); 

        } 

        drawLine(newPos.x, newPos.y ); 

        //        Serial.println("ok"); 

        actuatorPos.x = newPos.x; 

        actuatorPos.y = newPos.y; 

        break; 

      } 

      break; 

    case 'M': 
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      buffer[0] = line[ currentIndex++ ];        // /!\ Dirty - Only works with 3 digit 

commands 

      buffer[1] = line[ currentIndex++ ]; 

      buffer[2] = line[ currentIndex++ ]; 

      buffer[3] = '\0'; 

      switch ( atoi( buffer ) ){ 

      case 300: 

        { 

          char* indexS = strchr( line+currentIndex, 'S' ); 

          float Spos = atof( indexS + 1); 

          //         Serial.println("ok"); 

          if (Spos == 30) {  

            penDown();  

          } 

          if (Spos == 50) {  

            penUp();  

          } 

          break; 

        } 

      case 114:                                // M114 - Repport position 

        Serial.print( "Absolute position : X = " ); 

        Serial.print( actuatorPos.x ); 

        Serial.print( "  -  Y = " ); 

        Serial.println( actuatorPos.y ); 

        break; 
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      default: 

        Serial.print( "Command not recognized : M"); 

        Serial.println( buffer ); 

      } 

    } 

  } 

} 

/********************************* 

 * Draw a line from (x0;y0) to (x1;y1).  

 * Bresenham algo from https://www.marginallyclever.com/blog/2013/08/how-

to-build-an-2-axis-arduino-cnc-gcode-interpreter/ 

 * int (x1;y1) : Starting coordinates 

 * int (x2;y2) : Ending coordinates 

 **********************************/ 

void drawLine(float x1, float y1) { 

 

  if (verbose) 

  { 

    Serial.print("fx1, fy1: "); 

    Serial.print(x1); 

    Serial.print(","); 

    Serial.print(y1); 

    Serial.println(""); 

  }   

  //  Bring instructions within limits 
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  if (x1 >= Xmax) {  

    x1 = Xmax;  

  } 

  if (x1 <= Xmin) {  

    x1 = Xmin;  

  } 

  if (y1 >= Ymax) {  

    y1 = Ymax;  

  } 

  if (y1 <= Ymin) {  

    y1 = Ymin;  

  } 

 

  if (verbose) 

  { 

    Serial.print("Xpos, Ypos: "); 

    Serial.print(Xpos); 

    Serial.print(","); 

    Serial.print(Ypos); 

    Serial.println(""); 

  } 

 

  if (verbose) 

  { 
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    Serial.print("x1, y1: "); 

    Serial.print(x1); 

    Serial.print(","); 

    Serial.print(y1); 

    Serial.println(""); 

  } 

 

  //  Convert coordinates to steps 

  x1 = (int)(x1*StepsPerMillimeterX); 

  y1 = (int)(y1*StepsPerMillimeterY); 

  float x0 = Xpos; 

  float y0 = Ypos; 

 

  //  Let's find out the change for the coordinates 

  long dx = abs(x1-x0); 

  long dy = abs(y1-y0); 

  int sx = x0<x1 ? StepInc : -StepInc; 

  int sy = y0<y1 ? StepInc : -StepInc; 

 

  long i; 

  long over = 0; 

 

  if (dx > dy) { 

    for (i=0; i<dx; ++i) { 
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      myStepperX.onestep(sx,STEP); 

      over+=dy; 

      if (over>=dx) { 

        over-=dx; 

        myStepperY.onestep(sy,STEP); 

      } 

    delay(StepDelay); 

    } 

  } 

  else { 

    for (i=0; i<dy; ++i) { 

      myStepperY.onestep(sy,STEP); 

      over+=dx; 

      if (over>=dy) { 

        over-=dy; 

        myStepperX.onestep(sx,STEP); 

      } 

      delay(StepDelay); 

    }     

  } 

 

  if (verbose) 

  { 

    Serial.print("dx, dy:"); 
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    Serial.print(dx); 

    Serial.print(","); 

    Serial.print(dy); 

    Serial.println(""); 

  } 

 

  if (verbose) 

  { 

    Serial.print("Going to ("); 

    Serial.print(x0); 

    Serial.print(","); 

    Serial.print(y0); 

    Serial.println(")"); 

  } 

 

  //  Delay before any next lines are submitted 

  delay(LineDelay); 

  //  Update the positions 

  Xpos = x1; 

  Ypos = y1; 

} 

 

//  Raises pen 

void penUp() {  
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  penServo.write(penZUp);  

  delay(penDelay);  

  Zpos=Zmax;  

  digitalWrite(15, LOW); 

    digitalWrite(16, HIGH); 

  if (verbose) {  

    Serial.println("Pen up!");  

     

  }  

} 

//  Lowers pen 

void penDown() {  

  penServo.write(penZDown);  

  delay(penDelay);  

  Zpos=Zmin;  

  digitalWrite(15, HIGH); 

    digitalWrite(16, LOW); 

  if (verbose) {  

    Serial.println("Pen down.");  

     

     

  }  

} 

 


