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    فهرست علالم

 

 

 فهرست علائم
 علائم لاتین  

 (mmه عمق برش   

 (gشتاب مکانیکی ه   

 (mmه عرض برش   

 (mmه عرض برش متناظر با آستانه پايداري      

      
 (mmه پايداري عرض برش بحرانی متناظر با آستانه  

 ( Tچگالی شار میدان مغناطیسی ه   

 (Ns/mه میرايی مودال ابزار    

 کنترلر در سیستم کنترل تاب  تبديل   

 (degبرنده ه زاويه انتهايی لبه    

 (degبرنده ه زاويه جانبی لبه    

 FIRسیگنال معلوب فیلتر    

 FIRسیگنال خعاي فیلتر    

 (Hzه فرکانس ناپايداري دينامیکی    

 (mm/revه نرخ پیشروي ابزار    

 (Nنیروي مکانیکی ه   

 (Nه نیروي برش برآيند    

 (Nه نیروي برش دينامیکی    

 (Nه نیروي برش استاتیکی    

 بسته در سیستم کنترل تاب  تبديل حلطه   

 (mmه برآيند ضخامت براده   

 (mmه استاتیکی برادهضخامت     

 (mmه دينامیکی ضخامت براده    

 تجربی يک سیستم دينامیکی تاب  تبديل     

 خور در سیستم کنترل تاب  تبديل مسیر پس   

 تئوري يک سیستم دينامیکی تاب  تبديل     

 (Aجريان الکتريکی ه   

 (N/mه ابزار سفتی مودال    
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 ص  فهرست علالم

 

 

N/mmه برآيندثابت برشی     
2) 

 (Vs/gه PIDضري  بهره مشتطی در کنترلر     

 (V/gsه PIDضري  بهره انتگرالی در کنترلر     

 (V/gه PIDضري  بهره تناسبی در کنترلر     

N/mmه مولفه محوري ثابت برشی     
2) 

N/mmه مولفه شعاعی ثابت برشی     
2) 

N/mmه برشیمولفه مماسی ثابت      
2) 

     
 (V/gsه تعبیطی PIDحدبالاي ضري  بهره انتگرالی در کنترلر   

     
 (V/gsه تعبیطی PIDحدپايین ضري  بهره انتگرالی در کنترلر   

 کنترلر FIRطول فیلتر    

 مدل FIRطول فیلتر       

 (kgه جرم مودال ابزار    

 (rpmه سرعت دوران اسپیندل   

 يک سیگنال RMS طول پنجره   

 قع  تاب  تبديل   

 تاب  تبديل مسیر اصلی   

 (Wه اي شیکر الکترودينامیک تخمین توان الکتريکی لحظه    

 (Wه شده توسط ابزار اي جذب لحظه تخمین توان مکانیکی    

 (Wه شده توسط ابزار متوسط جذب تخمین توان مکانیکی  ̅  

 (Wه اي شیکر الکترودينامیک تخمین توان مکانیکی لحظه    

 (Wه تخمین توان مکانیکی متوسط شیکر الکترودينامیک  ̅  

 تاب  تبديل مسیر مستطیم در سیستم کنترل   

 بُعد نسبت فرکانسی بدونمتغیر    

 متغیر مختلط فرکانسی   

 تخمین تاب  تبديل مسیر مستطیم  ̂ 

 (sه زمانمتغیر    

 (sه برداري يا گام زمانی زمان نمونه    

 (Vه سیگنال فرمان ارسالی به عملگر   

 (Vولتاه الکتريکی ه   
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 ق  فهرست علالم

 

 

 ضراي  وزنی فیلتر تعبیطی   

 ضراي  وزنی بهینه فیلتر تعبیطی    

 تاب  تبديل فیلتر تعبیطی   

 تاب  تبديل فیلتر تعبیطی بهینه    

 FIRسیگنال مرج  فیلتر    

 (gه شتاب ثانويه ناشی از کارکرد عملگر    

 (gه شتاب اولیه ناشی از فرآيند برش    

 (gه شده توسط سنسور گیري شتاب اندازه    

 FIRسیگنال خروجی فیلتر    

 صفر تاب  تبديل   

 علائم یونانی 

 (degابزار ه يا زاويه براده نامی زاويه براده محوري    

 (degزاويه براده جانبی يا زاويه تمايل نامی ابزار ه    

 ضري  فراموشی   

 دلتا-نماد تاب  رياضی ديراک   

 ضري  بازده تبديل انرهي الکتريکی به مکانیکی در عملگر   

 ضري  نشت   

 تکراري پارامتر گام يا نرخ يادگیري در الگوريتم   

 بُعد گام بدونپارامتر   ̅ 

 نسبت میرايی مودال ابزار    

 تعبیطی PIDضري  بهره در کنترلر  پارامتر تعبیق   

 يک سیگنال RMSنماد تخمین   ̂  

  
 نماد تخمین توان يک سیگنال  ̂ 

 (mm/Nه اي ابزار دار دينامیک سازه تاب  تبديل جهت    

 بُعد ارزيابی پايداري شاخص بدون   

 (degزاويه ورود لبه برنده ه    

 (rad/sمتغیر فرکانس ه   

 (rad/sفرکانس ناپايداري دينامیکی ه    

 (rad/sه فرکانس طبیعی ابزار    
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