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هندسيگذاري  تلرانسكاربرد 

فاشكلك انطاكآنظ اال ان
:) Virtual(مجازي شرايط 

  اندازه، هاي تلرانس توسطاستممكنآنوظيفه بهتوجهباشكل-جزءيك
 ابزار اندازه در فاكتورها اين اثرات مجموع .شود كنترل موقعيت و جهت فرم،

  شرايط فاكتورها اينكلياثربه.شودگرفته نظردربايدمربوطهكنترلي
.شود ميگفته)Virtual(مجازي

ايط ز)Virtual(مجازيش لهبهشدهايجادثابتم اتوس عاث اندازهتج  اندازه تجمعي اثرات وسيلهبهشدهايجادثابتمرز )Virtual(مجازيشرايط
  شرايط آن براي هندسي تلرانس و LMC يا MMC شرايط در شده مشخص

.استا



هندسيگذاري  تلرانسكاربرد 

1.250B
φ0.250 ± 0.002

0.075

φ    :اندازهتلرانس = 0.252 ︵ MMC ︶

C φ0.250 ± 0.002A
.005 M

CB0 01 M C
A

0.01 M

A
.005 M

φ   :تعامدتلرانس = 0.257 ︵ Virtual ︶

AA
B C0.01 M

φ    :موقعيتتلرانس = 0.262 ︵ Virtual ︶



هندسيگذاري  تلرانسكاربرد 
The Virtual Condition of the PIN:             

V.C.P = MMC + Geo. Tol.                        

V.C.P = 1.000 + .010

V.C.P = 1.010         V.C.P/2 = .505
Resultant Condition of the PIN:

R.C.P = LMC – Geo. Tol. −Bonus

R C 996 010 004R.C.P = .996 − .010 − .004

R.C.P = .982        R.C.P/2 = .491
The maximum and minimum for X:

Xmax = Location − R.C.p/2  =

=   2.000    − .491       = 1.509

Xmin = Location − V.C.p/2  =

=   2.000     − .505       =  1.495
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The Virtual Condition of the HOLE:

V.C.H = MMC – Geo. Tol. 

V.C.H = .520 –.020 

V.C.H = .500             V.C.H/2 = .250  
Resultant Condition of the HOLE:

R.C.H = LMC + Geo. Tol. + Bonus

R C 560 + 020 + 040R.C.H = .560 + .020 + .040

R.C.H =.620           R.C.H/2 = .310

The maximum and minimum for Y:The maximum and minimum for Y:

Ymax = Location − R.C.p/2 − V.C.H/2=

= 2.000 − .491 − .250 = 1.259

Ymin = Location − V.C.p/2 − R.C.H/2= 

= 2.000 − .505 − .310 = 1.185
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The maximum and minimum 
distances for dimension Z:

Zmax = LengthMMC − Loc. − V.C.H/2      
= 6 010 − 4 000 − 250= 1 760 6.010  4.000  .250  1.760

Zmin = LengthLMC − Loc. − R.C.H/2     
=  5.990 − 4.000 − .310 = 1.680
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Coordinate Measuring Machine (CMM)
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Flatness كنترل تختي؛
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مركزي؛ كنترل هم

ConcentricityConcentricity
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كنترل لنگي؛

RunoutRunout
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