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 102 ................................... متر میلی c )2متر و  میلی b )1متر،  میلی a )5/9عمق برش  تعبیطی براي مطادير مختلف
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 ن  ها فهرست شکل

 

 

 FIRآلومینیومی در حالت بـدون کنتـرل بـا حالـت داراي کنترلـر       هايکار مطايسه بافت سعح قععه 69-8شکل 

 104 ................................... متر میلی c )2متر و  میلی b )1متر،  میلی a )5/9تعبیطی براي مطادير مختلف عمق برش 

 FIRکار آلومینیـومی در حالـت بـدون کنتـرل بـا حالـت داراي کنترلـر         مطايسه پروفیل سعح قععه 61-8شکل 

 105 ............. دور بر دقیطه 599متر و سرعت اسپیندل  میلی 22/9متر، نرخ پیشروي  میلی1تعبیطی در عمق برش 

( bبهینـه و   PID( کنترلـر  aمطايسه تاريخچه زمانی ولتاه ارسالی به شیکرالکترودينامیک در حضـور   62-8شکل 

 106 ................................................................. هاي برشی با مطادير مختلف عمق برش آزمون تعبیطی براي FIRکنترلر 

  ........................................................................................................... و پیشنهادها گیری نتیجه 3
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