
وظيفـــــــة التحكــــــــم وظيفـــــــة التحكــــــــم 



: تجسيد المتمـــن -1
وجهة نظر جزء التحكــــمبعد تحليل الالتزامات الزمنية لنظام ألي وتمثيله بمتمن من 

كاملــةويمكن بسهولة المرور من المتمن إلي التجسيد مع حرية  التحليل المادييأتي  
)م ت م ن :وهذه إيجابية من إيجابيات التمثيل بـالـ( المنطق المبرمج أو المربــوط  لاختيار 

–منطق مربوط  –تكنولوجيا المعقبــات  -2
مقيـــــاس مرحلـةكل مرحلة يتم تجسيدها بـ -
 :مقياس المرحلة يضمــن  -

تهيئة المقياس الموالي و تخميل المقياس السابـــق •
استقبال قابلية الاستقبال و التحكم في المنفذات و  المنفذات المتصدرة •
الاحتفاظ بالحالـــــــة •

  عددها يساوي عدد مراحل المتمنمجموعة من المقاييس لتجسيد متمن نحتاج إلي -
المراد تجسيده

معقــــــــبنحصل عليمقاييس مراحــل عند تجميع -



في المعقب نميز نوعين من المعلومـــــات -
معلومات داخلية و المتمثلة في التهيئة و التخميل •
معلومات خارجية و المتمثلة في استقبال قابلية الاستقبال و التحكم في المنفذات و •

المنفذات المتصدرة   
:مقاييس المراحل قابلة لتجميع ، عند تجميعها يبقي فقط  -

ربط المداخل و المخارج •
تهيئة أول مقياس و تخميل أخر مقياس •



:التكنولوجيا الكهربائيـــة  -3
المرحلــةمقياس 3-1
يحتوي أساسا علي مرحل ثنائي الإستقرار ذو تشابك ميكانيكي:المكونات و الرمز -

n

N1  : ط التنشي( وشيعة التشغيل(N2  : وشيعة التوقيف ) التخميل(
A , C  : فو  24التغذية=  )C : المشترك ”-  ”(

Z+ :الإرجاع العام لصفر F1  :ابقإرسال أمر التخميل للمقياس الس
E1  :بقإستقبال أمر التهيئة من مقياس السا تربط شروط الإنتقال الخارجية: E4و  E1بين 

F3  :واليإستقبال أمر التخميل من المقياس المF2  :يإرسال أمر التهيئة إلي  المقياس الموال



:المعقب الكهربائـــي  3-2

+
-

:يعطي المتمن التالي أكمل ربط دارة المعقب :مثـــال 



:التكنولوجيا الهوائيـــــة  -4
 :مقياس  المرحلــــة  4-1
يحتوي أساسا علي مرحل ثنائي الاستقرار ذو تشابك مغناطيسي:المكونات و الرمز -



:المعقب الهوائــي  4-2
أكمل ربط دارة المعقب الهوائي للموافق للمتمن المعطي سابقا:  مثال

S R

s rdcyCI



:تعطي المناولة الزمنية و الاختيارات التكنولوجية لنظام ألي : 1نشـــاط  -
GCI : متمن القيادة و التهيئةGS:  متمن الأمن  

3متمن الأشغولة 6متمن الأشغولة   



:جدول الإختيارات التكنولوجية  -
  الملتقطات:

  المنفذات و المنفذات المتصدرة

:العمل المطلوب  -
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:مع ) 3(للأشغولة 

” R” التحكم و الإستطاعة للرافعة  -تمثيل دارة المخارج                -

“EV”و الكهرو صمام “ M2” التحكم و الإستطاعة للمحرك  -
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:تمثيل المخــــارج    -
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»مع تمثيل دارة الإستطاعة و التحكم للمحرك) 6(أكمل المعقب الكهربائي للأشغولة :3س M1»
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6دارة المعقـــب الهوائي للأشغولة :  2ج



: 2نشــــــــاط  -
.أرسم دارة المعقب الهوائي ثم الكهربائي للأشغولة التاليـة
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2دارة المعقـــب الكهربائي للأشغولة   -
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2دارة المعقـــب الهوائي للأشغولة   -
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:4و 3إعتمادا علي قواعد تطور المتمن أكمل ربط دارة المعقب للأشغولتين  : 3نشــاط  -
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3دارة المعقـــب الهوائي للأشغولة   -
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4دارة المعقـــب الكهربائي للأشغولــــة   -
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3دارة المعقـــب الكهربائي للأشغولة   -
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4دارة المعقـــب الكهربائي للأشغولة   -


