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دراسة دقة الآلة المكونة من دمج الآلتين السداسية والرباعية مع "
 "مفاصل عالية المرونة

 ملخص

أهميككس صا ككس جكك  مجككا  ادجيكك ة اس  يلككس و ككوً   سكك    بيلككات  واسرباعيككسيملككك  كك  مكك  السككس  اس  ا ككيس 
جأي عم  با جاه   كيي  حر كس هكا ي  سس اس ليس ااسرواج  و اسحاارات،   بيرة      و   ح ى الس ي  ه  ال

 الس ي  ضم  منظومس معينس هو ص وة نحو ادمام با جاه عمليا ادمث .
يككك و بكككو   أ ككك  وبككك و    مككك  أهميكككس  لليككك  أعمكككا  اس كككيانس مككك  اسمحاجظكككس علككك   م انيكككس  نجكككا  ناككك  اس

 ونيا حاجس ملحس ج  اس  بيلات اس ناعيس.     اس جربكس علك  أ  ا ك ص ام اسماا ك  اسمرنكس جك   اح  اك 
ويس م ونكس سك ينا منظومكس مي اني يكس م ك  منظومس ما يحلك  جميك  هكاه اساواكك   حك  أ نك . جك  هكاه اسر كاسس

س بماا ككك  مرنكككس. . نبككك   اسماا ككك  اس ورانيكككوان كككحابيس واس  ا كككيس وبماا ككك   ورانيكككس مككك  الس كككي  اسرباعيكككس
م ينككس س نجكك  ناكك  اسيكك و بككأ ن  حكك  سل ا ككس.     اسككك علكك   م انيككس بنككا  ثكك ث منظومككاتنح كك  بككءجرا  

رياضيس  ا رة عل   لييم الإ احات سلمنظومس اسمع برة  بك  اس بك ي   منظومساسي و اسركي   سلبحث هو بنا  
انا جكس عك  اسمرونكس،    احكات  ضكاجيس  بيكرة آصاي  بعي  ا ع بار أ  اسمنظومس اسج ي ة ين ج عنيا  هوبع 
  . 

 اس للي يس واسمرنس وآسيات ا  اسيا ج  ث ث حا ت. س: شرحنا ال ت اسمي اني يففي المقدمة

  م ا  عراض نظريس اسبيا  بما ي نا ب م  موضوع  را  نا. :الفصل الأول

 اس عريو بال ت اسلضبانيس وأنواعيا وأهمي يا ج  اس ناعس اسح يثس . الفصل الثاني:

جك  هكاا اسا ك   كم  شك ي  اسمص  كات اس  مكس وم كاوجات اس ر يكب ا اس  ل كليس  :الفصل الثالث
 اس ر  اسمباشرة ،. -اسحللات اد ا يس  -

ريككككو  ككككم  عريككككو جمككك   ح اثيككككس سو ككككو اسحر ككككس اسن كككبيس بشكككك   منا ككككب و ع :الفصللللل الرابللللع
اسحر كككس    و ارنكككاعرجنكككا جمككك   ح اثيكككس  ضكككاجيسو  م كككاوجات   كككاع  جككك  و كككو اسحر كككس اسن كككبيس.

اسن بيس سلآسس اسنا جس باسن بس سلجملس اسم للس ثم أوج نا أن او اد  كار اسم جييكس س ك  ج كم  جك  
 السس باسن بيس سلجملس اسم للس اس   عرجناها ج  اسج م اس اري.

ت أ ا ككيس حيككث ينكك ج عنيككا اعككا  ت اسليككو  عكك   ريكك   ككوجر حللكك يجككا  م م كك :الفصللل المللام  
 ع  ات معينس واس    ع   ب ورها اسليو  اسم لوبس.

 اسن اكج اسم  صل س واسم اك  اسما وحس. وضعنا النكايةوفي 

" 



Study About 4-6 Bar Mechanism 

 with Two Joints" 
Paper Abstract 

Each  of the six bar mechanism and the four one has a  special importance in 

the region of the electro- mechanical system to large ones even though one of 

them or both will be the whole system(winches, diggers, ..).Any development 

of the both mechanisms leads to facility the movement during a system is 

considered an important step to improve the work of the system.   

The importance of decreasing maintenance and having the same goal with low 

weight and no friction in nowadays artificial applications, appears as an urgent 

need. The experiment  refers that using flexural hinges in a system at least 

leads to all of that advantages. We have a plane mechanical system consisted of 

four bar mechanism and six bar mechanism, with revolute and sliding joints. 

Then, we replace each revolute joint with elastic hinge. In this way, we have a 

gate to build a system, strongly recommended, to achieve the same goal using 

minimum energy. The main purpose of this paper is to elaborate a 

mathematical mechanism able to estimate the deviations of the considered 

system before and after replacing revolute hinges, taking into account the real 

performance of the novel system through additional large extra in the flexural 

hinges.  

In the Instruction: we discussed the classic and elastic mechanical 

mechanisms, and how can be connected them in three cases.                                               

In the first chapter: we gived a good idea about graph theory. 

 In the second chapter: we sustained some bar mechanisms. 

  In the third chapter : we found structure matrices of the three new systems.   

 In the fourth chapter: we created relative displacements resulting from 

replacing  revolute joints with the flexural hinge, and we searched the accurate 

analysis of these displacements. 

In the fifth chapter: we searched the accuracy of the three new systems 

and In addition to, we found  the restrict equations. 

In the end: we put the final results and open problems. 
 


