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1. Yenibir ȅǸȊŜȅœŀƭƤǒma ǎŀȅŦŀǎƤŀœƳŀƪƛœƛƴStartƳŜƴǸǎǸƴŘŜƴShape

ƳŜƴǸǎǸŀƭǘƤƴŘŀƴGenerative Shape Design komutuǎŜœƛƭƛǊ.

2. Yenibir part ŘƻǎȅŀǎƤŀœƤƭƤǊveȅǸȊŜȅƭŜilgili komutlargelir.
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{ŜœƛƳ ¸ŀǇƳŀ YƻƳǳǘƭŀǊƤ

Tel Kafes Geometri 
hƭǳǒǘǳǊƳŀ YƻƳǳǘƭŀǊƤ

¸ǸȊŜȅ hƭǳǒǘǳǊƳŀ YƻƳǳǘƭŀǊƤ

hǇŜǊŀǎȅƻƴ YƻƳǳǘƭŀǊƤ

¸ŀǊŘƤƳŎƤ !Ǌŀœ 4ǳōǳƪƭŀǊƤ

Generic!Ǌŀœ 
4ǳōǳƪƭŀǊƤ
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CATIADIGITAL V5
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Wireframe-Tel KafesGeometri



¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Point (Coordinates)
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1. NoktaoluǒturmakƛœƛƴWireframeŀǊŀœœǳōǳƐundaPointkomutuƪǳƭƭŀƴƤƭƤr.

2. Point type ǎŜœŜƴŜƎƛȅƭŜnokta oluǒturma ȅǀƴǘŜƳƛbelirlenir. Koordinat girilerek nokta oluǒturulmak

isteniyorsaCoordinatesȅǀƴǘŜƳƛǎŜœƛƭƛǊ.

3. CoordinatesȅǀƴǘŜƳƛƴŘŜx, y vezdeƐerleri girilerekƴƻƪǘŀƴƤƴ

ƪƻƻǊŘƛƴŀǘƤverilir. ReferencePointƴƻƪǘŀǎƤx, y, z mesafelerinin

referans ŀƭƤƴŀŎŀƐƤƴƻƪǘŀŘƤǊ. Default deƐer olarak orijin

ƴƻƪǘŀǎƤŘƤǊ, istenirse deƐƛǒtirilebilir. X, Y, Z ȅǀƴƭŜǊƛƴƛve orijin

ƴƻƪǘŀǎƤƴƤaktif olaneksenǘŀƪƤƳƤƴŘŀƴŀƭƳŀƪǘŀŘƤǊ.
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1. EƐri ǸȊŜǊƛƴŘŜnoktaoluǒturmakƛœƛƴPointtypeǎŜœŜƴŜƐindeOncurveƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊ.

2. CurveǎŜœŜƴŜƐiyle eƐri ǎŜœƛƳƛȅŀǇƤƭƤǊ. Bu eƐri herhangibir eƐri olabileceƐi gibi sketchya da bir ȅǸȊŜȅŜait kenar(edge)olabilir. EƐri

ǸȊŜǊƛƴŘŜmouse hareket ŜǘǘƛǊƛƭŘƛƪœŜƴƻƪǘŀƴƤƴyeri deƐƛǒecektir. TekrarǘƤƪƭŀƴŘƤƐƤƴŘŀƴƻƪǘŀƴƤƴyeri belirlenmiǒolur. Distanceto

referenceƪƤǎƳƤƴŘŀoluǒanƴƻƪǘŀƴƤƴreferansƴƻƪǘŀǎƤƴŀolanmesafesimm olarakgirilebilir. Distanceon curveǎŜœŜƴŜƐi aktifseLength

mesafesikadarǀǘŜȅŜnokta ŀǘƤƭƤǊ. GeodesicǎŜœƛƭƛise LengthmesafesieƐri boyu ǸȊŜǊƛƴŘŜƴmesafedir. EuclideanǎŜœƛƭƛise Length

mesafesi referans ƴƻƪǘŀǎƤƴŀolan minimum ȅŀǊƤœŀǇmesafedir. Ratio of curve length ǎŜœŜƴŜƐine ǘƤƪƭŀƴƤǊǎŀeƐri 0-1 ŀǊŀǎƤƴŘŀ

ƻǊŀƴǘƤƭŀƴƤǊ. Nearestextremity ǎŜœŜƴŜƐine ǘƤƪƭŀƴƤǊǎŀnokta en ȅŀƪƤƴextremumƴƻƪǘŀǎƤƴŀgelir. Middle point ǎŜœŜƴŜƐi eƐrinin orta

ƴƻƪǘŀǎƤƴƤverir. ReferencePoint mesafebilgisininƘŜǎŀǇƭŀƴŘƤƐƤyeǒil renkli ƴƻƪǘŀŘƤǊ, istenirseeƐri ǸȊŜǊƛƴŘŜŦŀǊƪƭƤbir noktaǎŜœƛƭŜōƛƭƛǊ.

ReversedirectionǎŜœŜƴŜƐi ReferencePointǸȊŜǊƛƴŘŜƪƛokunȅǀƴǸƴǸdeƐƛǒtirerekƴƻƪǘŀƴƤƴŀǘƤƭŀŎŀƐƤȅǀƴdeƐƛǒtirilir.

3. EƐri ǎŜœƛƭŘƛƪǘŜƴsonraeƐri ǸȊŜǊƛƴŘŜolmayanbir noktaǎŜœƛƭŜǊŜƪnormalƛȊŘǸǒǸƳǸŀƭƤƴŀōƛƭƛǊ.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Point (On Curve)
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1. 5ǸȊƭŜƳ(plane)ǸȊŜǊƛƴŘŜnokta oluǒturmakƛœƛƴPoint type ǎŜœŜƴŜƐinde On

planeƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊ.

2. PlaneǎŜœŜƴŜƐi ile ƴƻƪǘŀƴƤƴŀǘƤƭŀŎŀƐƤŘǸȊƭŜƳǎŜœƛƭƛǊ. H ve V deƐerleri yatay

ve dikeyde referans ƴƻƪǘŀǎƤƴŀolan mesafedir. ReferencePoint mesafe

bilgisininƘŜǎŀǇƭŀƴŘƤƐƤyeǒil renkliƴƻƪǘŀŘƤǊ,ŦŀǊƪƭƤbir noktaǎŜœƛƭŜōƛƭƛǊ.

3. ProjectionSurfaceǎŜœŜƴŜƐi ile bir ȅǸȊŜȅǎŜœƛƭƛǊǎŜƴƻƪǘŀƴƤƴȅǸȊŜȅǸȊŜǊƛƴŜ

ƛȊŘǸǒǸƳǸŀƭƤƴƤǊ. Nokta ȅǸȊŜȅǸȊŜǊƛƴŘŜoluǒur, mesafe bilgisini plane

ǸȊŜǊƛƴŘŜƴŀƭƳƤǒolur.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Point (On Plane)
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1. ¸ǸȊŜȅ(surface) ǸȊŜǊƛƴŘŜnoktaoluǒturmakƛœƛƴPoint type ǎŜœŜƴŜƐindeOn surface ƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊ.

2. SurfaceǎŜœŜƴŜƐi ileƴƻƪǘŀƴƤƴŀǘƤƭŀŎŀƐƤ ȅǸȊŜȅǎŜœƛƭƛǊ.

DirectionǎŜœŜƴŜƐi ile bir doƐrultu verilir venoktareferansƴƻƪǘŀǎƤƴŘŀƴƎŜœŜǊŜƪo 

doƐrultunun belirttiƐi ȅǀƴboyuncahareketeder. ReferansƴƻƪǘŀǎƤdirection 

ǸȊŜǊƛƴŜŀƭƤƴƤǊǎŀnoktao doƐrultu ǸȊŜǊƛƴŘŜŀǘƤƭƳƤǒolur. DistancemesafesiȅǸȊŜȅ

ǸȊŜǊƛƴŘŜƴreferansƴƻƪǘŀǎƤƴŀolanmesafedir. Reference Point mesafebilgisinin

ƘŜǎŀǇƭŀƴŘƤƐƤyeǒil renkliƴƻƪǘŀŘƤǊ, default olarak ȅǸȊŜȅƛƴortaƴƻƪǘŀǎƤƴƤŀƭƤǊ, ŦŀǊƪƭƤ

bir noktaǎŜœƛƭŜōƛƭƛǊ.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Point (On Surface)
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1. 4ŜƳōŜǊmerkezindenokta oluǒturmakƛœƛƴPoint typeǎŜœŜƴŜƐinde CirclecenterƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊ.

2. CircleǎŜœŜƴŜƐi ile œŜƳōŜǊǎŜœƛƭŜǊŜƪmerkezinenoktaŀǘƤƭƳƤǒolur. 4ŜƳōŜǊƛƴƪŀǇŀƭƤƻƭƳŀǎƤgerekmez.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Point (CircleCenter)
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1. EƐri ǸȊŜǊƛƴŘŜverilen bir doƐrultuya teƐet nokta oluǒturmak ƛœƛƴPoint type ǎŜœŜƴŜƐinden Tangenton curve

ƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊ.

2. CurveǎŜœŜƴŜƎƛile eƐri ǎŜœƛƳƛȅŀǇƤƭƤǊ. DirectionǎŜœŜƴŜƐi ile doƐrultu ǎŜœƛƭƛǊ. EƐrinin ŘǸȊƭŜƳǎŜƭƻƭƳŀǎƤgerekir.

DoƐrultu olarak line ya da planeǎŜœƛƭŜōƛƭƛǊ. DirectionǎŜœƛƳƛǸȊŜǊƛƴŘŜmousesaƐǘƤƪƭŀƴŘƤƐƤƴŘŀstackƳŜƴǸ

karǒƤƳƤȊŀgelecektir. StackƳŜƴǸŘŜƴx, y, zyadacompassΩƤƴbelirttiƐi ȅǀƴǎŜœƛƭŜōƛƭƛǊ.

3. EƐri ǸȊŜǊƛƴŘŜbirdenfazlateƐet noktaœǀȊǸƳǸolabilir. .ǀȅƭŜdurumlardaOKǎŜœƛƭŘƛƎƛƴŘŜkarǒƤƳƤȊŀMulti-Result

Managementdiyalogkutusugelecektir. NOǎŜœƛƭƛǊǎŜœǀȊǸƳƭŜǊbirbirindenŀȅǊƤƭƳŀƳƤǒolur. «ǊǸƴaƐŀŎƤƴŘŀPoint

olarakbir objeǾŀǊŘƤǊ,ǎŜœƛƭŘƛƐinde ōǸǘǸƴœǀȊǸƳƭŜǊǎŜœƛƭƳƛǒolur.

4. YESǎŜœƛƭƛǊǎŜNearDefinitionkomutu gelecektir. Referenceelementolarakherhangibir objeǎŜœƛƭŜōƛƭƛǊ.{ŜœƛƭŜƴ

objeyeȅŀƪƤƴolannoktaŀȅǊƤƭƳƤǒolur.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Point (Tangenton Curve)
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1. Belirtileniki noktaŀǊŀǎƤƴŀnoktaoluǒturmakƛœƛƴPointtypeǎŜœŜƴŜƐindenBetweenƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊ.

2. Point1 ve Point2 olarak iki nokta ǎŜœƛƭƛǊ. NoktaǎŜœƛƭƛǊƪŜƴpoint, eƐrilerin sonƴƻƪǘŀƭŀǊƤ(vertex) ya da ȅǸȊŜȅƭŜǊƛƴ

ǸȊŜǊƛƴŘŜƪƛnoktalar ǎŜœƛƭŜōƛƭƛǊ. Ratio ǎŜœŜƴŜƐine 0-1 ŀǊŀǎƤƴŘŀbir deƐer girilerek iki nokta ŀǊŀǎƤƴŘŀƪƛmesafe

ƻǊŀƴǘƤƭŀƴƳƤǒolur. ReversedirectionǎŜœƛƭƛǊya da noktaǸȊŜǊƛƴŘŜƪƛok iǒaretineǘƤƪƭŀƴƤǊǎŀRatio ƻǊŀƴƤƛœƛƴreferans

noktadeƐƛǒtirilmiǒolur. Middle pointǎŜœŜƴŜƐi ile ikiƴƻƪǘŀƴƤƴƻǊǘŀǎƤƴŀbir noktaŀǘƤƭƤǊ.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Point (Between)
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1. EƐri ǸȊŜǊƛƴŘŜbirdenfazlaeǒit ŀǊŀƭƤƪƭƤnoktaveŘǸȊƭŜƳoluǒturmakƛœƛƴPointsandPlanesRepetitionkomutuƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊ.

2. Pointsand PlanesRepetitionkomutu iki ǒekildeƪǳƭƭŀƴƤƭŀōƛƭƛǊ. BirincisisadeceeƐri ǎŜœƳŜdurumu, ikincisi eƐri ǸȊŜǊƛƴŘŜbir nokta

ǎŜœƳŜdurumudur.

3. EƐri ǎŜœƛƭŘƛƐi durumlardaparametersƪƤǎƳƤƴŘŀsadeceinstancesaktif olabilir. Instance(s)noktaǎŀȅƤǎƤƴƤbelirler, girilenǎŀȅƤkadareǒit

ŀǊŀƭƤƪƭŀnoktaoluǒur.

4. CreatenormalplanesalsoǎŜœŜƴŜƐi aktif halegetirilirsenoktalarlabirlikte eƐriye o noktalardadik ŘǸȊƭŜƳƭŜǊoluǒur. Createin a new

Open BodyǎŜœŜƴŜƐi aktif hale getirilirse nokta ve plane grubu yeni bir Open BodyƛœŜǊǎƛƴŘŜoluǒturulur. EƐri ǸȊŜǊƛƴŘŜbir nokta

ǎŜœƛƭŘƛƐi durumlardaparametersƪƤǎƳƤƴŘŀinstancesǎŜœƛƭƛisebu noktadanitibaren girilenǎŀȅƤkadareǒit ŀǊŀƭƤƪǘŀnokta oluǒur. Second

point ǎŜœŜƴŜƐi ile eƐri ǸȊŜǊƛƴŘŜbulunanbaǒkabir noktaǎŜœƛƭƛǊǎŜ, oluǒacaknoktalarbu iki noktaŀǊŀǎƤƴŘŀoluǒur.

5. ParametersƪƤǎƳƤƴŘŀinstances& spacingǎŜœƛƭƛǊǎŜ

spacingƪƤǎƳƤƴŀvereceƐimiz mesafeve instances

deƐeri kadarnoktaoluǒur.

6. ParametersƪƤǎƳƤƴŘŀSpacingǎŜœƛƭƛǊǎŜ, intences

ŘŜƐŜǊƛdeaktif olup , spacingƪƤǎƳƤƴŀvereceƐimiz

mesafe deƐerine ƎǀǊŜǎƤƐŀōƛƭŜŎŜƪǎŀȅƤŘŀnokta

oluǒur.

Reverse Direction komutu veya ǎŜœƛƭŜƴnokta

ǸȊŜǊƛƴŘŜƪƛok iǒaretine ǘƤƪƭŀƴŀǊŀƪƴƻƪǘŀƭŀǊƤƴeƐri

ǸȊŜǊƛƴŘŜŀǘƤƭŀŎŀƐƤȅǀƴdeƐƛǒtirilebilir.
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1. EƐri, ȅǸȊŜȅya daƪŀǘƤgeometriyeait belli bir ȅǀƴŘŜƪƛmaksimumya da minimumŜƭŜƳŀƴƤbulmakƛœƛƴExtremumkomutu

ƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊ.

2. Extremumkomutuylaeldeedilecekelemannokta ya da eƐri olabilir. ElementǎŜœŜƴŜƐinde extremumubulunulacakeleman

ǎŜœƛƭƛǊ. EƐri, ȅǸȊŜȅya daƪŀǘƤolabilir. DirectionǎŜœŜƴŜƎƛextremumunhangiȅǀƴŘŜhesaplanacaƐƤƴƤbelirtir. Lineya da plane

ǎŜœƛƭŜōƛƭƛǊ. MaxveminǎŜœŜƴŜƐi belirtilenȅǀƴŘŜhesaplanacakextremumubelirtir.

3. Belli bir ȅǀƴŘŜǳȊŀǘƤƭƳƤǒȅǸȊŜȅŜait extremumdeƐeri bir line olabilir. OptionaldirectionsƪƤǎƳƤƴŘŀDirection2 ǎŜœŜƴŜƐi ile

ikincibir ȅǀƴǎŜœƛƭŜǊŜƪnoktaeldeedilebilir.

4. YŀǇŀƭƤbir ȅǸȊŜȅya daƪŀǘƤȅŀait extremumdeƐeri bir ȅǸȊŜȅolabilir. OptionaldirectionsƪƤǎƳƤƴŘŀDirection2 ve Direction3

ȅǀƴƭŜǊƛƪǳƭƭŀƴƤƭŀǊŀƪnoktaeldeedilebilir.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Extremum



19

1. 5ǸȊƭŜƳǎŜƭbir ƪƻƴǘǸǊǸƴbelli bir noktaya olan maksimumya da minimum ƴƻƪǘŀǎƤƴƤbulmak istedigimizdePolar Extremum

komutuƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊ.

2. PolarExtremumkomutuǎŜœƛƭŜƴorijin ƴƻƪǘŀǎƤve referansȅǀƴǸƛœƛƴȅŀǊƤœŀǇveŀœƤǘŀǊŀƳŀǎƤyaparakextremumƴƻƪǘŀƭŀǊƤbulur.

TypeƪƤǎƳƤƴŘŀhesaplanacakolan ȅǀƴǘŜƳǎŜœƛƭƛǊ. Min radius, ǎŜœƛƭŜƴorijin ƴƻƪǘŀǎƤƴŀolan minimum radius mesafesindeki

ƴƻƪǘŀŘƤǊ. Maxradius, ǎŜœƛƭŜƴorijin ƴƻƪǘŀǎƤƴŀolanmaksimumradiusmesafesindekiƴƻƪǘŀŘƤǊ. Min angle, ReferenceDirectionile

verilen ȅǀƴŘŜƪƛminimum ŀœƤdeƐerindeki ƴƻƪǘŀŘƤǊ. Max angle, ReferenceDirection ile verilen ȅǀƴŘŜƪƛmaksimumŀœƤ

deƐerindekiƴƻƪǘŀŘƤǊ.

3. ContourǎŜœŜƴŜƐi ile extremumubulunacakƪƻƴǘǸǊǎŜœƛƭƛǊ. Sketch,eƐri ya daȅǸȊŜȅŜait kenar(edge)olabilir, ŘǸȊƭŜƳǎŜƭƻƭƳŀǎƤ

gerekir. SupportƪƤǎƳƤƴŘŀœŀƭƤǒmaŘǸȊƭŜƳƛǎŜœƛƭƛǊ. YƻƴǘǸǊ, orijin ƴƻƪǘŀǎƤve ReferenceDirection œŀƭƤǒmaŘǸȊƭŜƳƛƴŘŜƻƭƳŀƭƤŘƤǊ.

Origin ǎŜœŜƴŜƐi ileƘŜǎŀǇƭŀƳŀƴƤƴȅŀǇƤƭŀŎŀƐƤorijin ƴƻƪǘŀǎƤǎŜœƛƭƛǊ. Referencedirection ileŀœƤƴƤƴhesaplanacaƐƤgerekliȅǀƴverilir.

AnalysisRadius(mm)ƪƤǎƳƤƴŘŀƴƻƪǘŀƴƤƴbulunduƐu mesafebilgisiniverir.
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1. 4ƛȊƎƛoluǒturmakƛœƛƴWireframeŀǊŀœœǳōǳƐundaLineƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊ.

2. LinetypeǎŜœŜƴŜƎƛȅƭŜœƛȊƎƛoluǒturmaȅǀƴǘŜƳƛbelirlenir. Tki noktaƪǳƭƭŀƴƤƭŀǊŀƪœƛȊƎƛoluǒturulmakisteniyorsaPoint-PointǎŜœƛƭƛǊ.

3. Point-Point ǎŜœŜƴŜƎƛƴŘŜPoint1 ve Point2 olarak iki nokta ǎŜœƛƭƛǊ, oluǒan œƛȊƎƛbu noktalardanƎŜœŜǊ. Start ve End deƐerleri

arttƤǊƤƭŀǊŀƪœƛȊƎƛnoktalardanitibaren istenilenmesafedeǳȊŀǘƤƭŀōƛƭƛǊ. NegatifdeƐer girilemez. Lenghttype ƪƤǎƳƤƴŘŀLenghtaktif

olursaStart ve EnddeƐerleri ƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊ. Infinite ǎŜœƛƭƛǊǎŜsonsuzœƛȊƎƛoluǒur. Infinite Start PointƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊǎŀsadeceilk noktadan

itibaren sonsuzagider. Infinite EndPoint ƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊǎŀsadeceikinci noktadanitibaren sonsuzagider. Mirrored extent ǎŜœŜƴŜƐi

StartǀƭœǸǎǸƴǸdeaktifyapar, ikinciƴƻƪǘŀƴƤƴǀƭœǸǎǸƴǸsimetriolarakƪǳƭƭŀƴƤǊ.

4. 4ƛȊƎƛoluǒturulurkenǎŜœƛƭŜƴnoktalarbir ȅǸȊŜȅǸȊŜǊƛƴŘŜȅǎŜve SupportolarakȅǸȊŜȅǎŜœƛƭƛǊǎŜoluǒanœƛȊƎƛŘǸȊbir œƛȊƎƛ

olmaz,ȅǸȊŜȅƛtakip edenbir eƐri olǳǒur. NoktalarȅǸȊŜȅǸȊŜǊƛƴŘŜdeƐilsehataverir.
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5. Line komutuna œƛŦǘǘƤƪƭŀƴŘƤƐƤƴŘŀkomut Repeat modeΩa ƎŜœŜǊ, her OKǎŜœƛƭŘƛƐinde

komut tekrar œŀƭƤǒŀŎŀƪǘƤǊ. ReselectSecondPoint at next start ǎŜœŜƴŜƐi aktif ȅŀǇƤƭƤǊǎŀ

yenioluǒacakLineilkƴƻƪǘŀǎƤƴƤbir ǀƴŎŜƪƛLineΩƤƴikinciƴƻƪǘŀǎƤƴŘŀƴŀƭƤǊ.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Line(Point-Point) -2



22

1. BirnoktaǸȊŜǊƛƴŘŜvebelli bir ȅǀƴboyuncaœƛȊƎƛoluǒturmakƛœƛƴLinetypeǎŜœŜƴŜƎƛƴŘŜPoint-DirectionǎŜœƛƭƛǊ.

2. PointǎŜœŜƴŜƐiyle noktaǎŜœƛƭƛǊ. DirectionǎŜœŜƴŜƐindeƴƻƪǘŀƴƤƴǳȊŀǘƤƭŀŎŀƐƤdoƐrultu verilir. DoƐrultu olarakline ya daŘǸȊƭŜƳ

ǎŜœƛƭŜōƛƭƛǊ. 5ǸȊƭŜƳǎŜœƛƭƛǊǎŜȅǀƴolarakŘǸȊƭŜƳƛƴnormali ƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊ. Start ve EnddeƐerleri ǎŜœƛƭŜƴnoktadanitibaren mesafe

girmemizisaƐlar. Mesafelernegatif ya da pozitif olabilir. Lenght type ƪƤǎƳƤƴŘŀLenght aktif olursa Start ve End deƐerleri

ƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊ. Infinite ǎŜœƛƭƛǊǎŜsonsuzœƛȊƎƛoluǒur. Infinite Start Point ƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊǎŀsadeceilk noktadan itibaren sonsuzagider.

Infinite EndPointƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊǎŀsadeceikinci noktadanitibaren sonsuzagider. Mirrored extentǎŜœŜƴŜƐi StartǀƭœǸǎǸƴǸdeaktif

yapar, ikinciƴƻƪǘŀƴƤƴǀƭœǸǎǸƴǸsimetri olarakƪǳƭƭŀƴƤǊ. ReverseDirectionǎŜœŜƴŜƐi noktaǸȊŜǊƛƴŘŜbelirtilenȅǀƴǸdeƐƛǒtirir ya

danoktaǸȊŜǊƛƴŘŜƪƛok iǒaretineǘƤƪƭŀƴŀǊŀƪȅǀƴdeƐƛǒtirilir.

3. Support ƪƤǎƳƤƴŘŀȅǸȊŜȅǎŜœƛƭŜǊŜƪ

œƛȊƎƛƴƛƴȅǸȊŜȅǸȊŜǊƛƴŘŜoluǒƳŀǎƤsaƐƭŀƴƤǊ.

bƻƪǘŀƴƤƴȅǸȊŜȅǸȊŜǊƛƴŘŜƻƭƳŀǎƤgerekir.

¸ǸȊŜȅǸȊŜǊƛƴŘŜStart - End deƐeri ile

verilen uzunluk eƐri uzunluƐu olarak

ŀƭƤƴƤǊ.
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1. EƐri ǸȊŜǊƛƴŘŜbelli bir noktadaeƐriyeŀœƤƭƤœƛȊƎƛoluǒturmakƛœƛƴLine type ǎŜœŜƴŜƎƛƴŘŜAngle/Normal to curve ǎŜœƛƭƛǊ

2. Curve ǎŜœŜƴŜƐi ile eƐri ǎŜœƛƭƛǊ. EƐri ŘǸȊƭŜƳǎŜƭiseSupport olarakegriŘǸȊƭŜƳƛdefault(plane) olarakŀƭƤƴƤǊ. CŀǊƪƭƤbir ŘǸȊƭŜƳŘŜǎŜœƛƭŜōƛƭƛǊ.

Pointolarakbir noktaǎŜœƛƭƛǊ, eƐri ǸȊŜǊƛƴŘŜƻƭƳŀǎƤgerekmez.

AngledeƐeri girilerekistenenŀœƤȅŀgetirilir. !œƤdeƐeri ǎŜœƛƭŜƴƴƻƪǘŀƴƤƴeƐri ǸȊŜǊƛƴŘŜƪƛteƐeti ileȅŀǇǘƤƎƤŀœƤŘƤǊ. StartveEnd deƐerleri ileœƛȊƎƛƴƛƴ

uzunluƐu ŀȅŀǊƭŀƴƤǊ. Lenghttype ƪƤǎƳƤƴŘŀLenghtaktif olursaStartveEnddeƐerleriƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊ. Infinite ǎŜœƛƭƛǊisesonsuzœƛȊƎƛoluǒur. Infinite Start Point 

ƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊǎŀsadeceilk noktadanitibarensonsuzagider. Infinite End Point ƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊǎŀsadeceikincinoktadanitibaren sonsuzagider. Mirrored extent ǎŜœŜƴŜƐi

Start ǀƭœǸǎǸƴǸdeaktifyapar, ikinciƴƻƪǘŀƴƤƴǀƭœǸǎǸƴǸsimetriolarakƪǳƭƭŀƴƤǊ. Geometry on support aktif hale getirilirseoluǒan œƛȊƎƛSupport plane ǸȊŜǊƛƴŘŜ

oluǒur. Normal to Curve ǎŜœŜƴŜƐi ŀœƤdeƐerini 90' a getirir, o noktadaœƛȊƎƛȅƛteƐetine dik yapar. Reverse Direction ǎŜœŜƴŜƎƛnoktaǸȊŜǊƛƴŘŜbelirtilenȅǀƴǸ

deƐƛǒtirir yada noktaǸȊŜǊƛƴŘŜƪƛokaǘƤƪƭŀƴŀǊŀƪȅǀƴdeƐƛǒtirilir.

3. CurveolarakȅǸȊŜȅŜait bir kenarƪǳƭƭŀƴƤƭŘƤƐƤdurumlardaSupportolarakȅǸȊŜȅǎŜœƛƭƛǊǎŜ, ŀœƤdeƐeriƛœƛƴ

ȅǸȊŜȅǸȊŜǊƛƴŘŜƪƛteƐeti ƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊ. Geometry on support ǎŜœƛƭŜǊŜƪœƛȊƎƛƴƛƴȅǸȊŜȅǸȊŜǊƛƴŜƛȊŘǸǒǸƳǸŀƭƤƴŀōƛƭƛǊ. 

Oluǒan œƛȊƎƛŀǊǘƤƪbir eƐridir.
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1. KomuttanœƤƪƳŀŘŀƴǀƴŎŜRepeat object after OK aktif ȅŀǇƤƭƤǊǎŀ, komuttan

œƤƪǘƤƐƤƳƤȊŘŀkarǒƤƳƤȊŀObject Repetition komutugelir.

2. Instance(s) ƪƤǎƳƤƴŀdeƐer girilerek, ilk œƛȊƎƛƛœƛƴǎŜœƛƭŜƴŀœƤdeƐeri referansŀƭƤƴŀǊŀƪœƛȊƎƛœƻƐŀƭǘƤƭƤǊ. Create in a new Body 

aktif iseoluǒan œƛȊƎƛƭŜǊyenibir Open BodyƛœŜǊisine ŀƭƤƴƤǊ.
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1. EƐri ǸȊŜǊƛƴŘŜbelli bir noktadaeƐriye teƐet œƛȊƎƛoluǒturmakƛœƛƴLine type ǎŜœŜƴŜƎƛƴŘŜTangent to curve ǎŜœƛƭƛǊ.

2. CurveǎŜœŜƴŜƐiyle eƐri ǎŜœƛƭƛǊ. Element 2 ǎŜœŜƴŜƐi ile noktaǎŜœƛƭƛǊǎŜo noktadateƐeti bulunur. bƻƪǘŀƴƤƴeƐri ǸȊŜǊƛƴŘŜƻƭƳŀǎƤ

gerekmez. SupportolarakŘǸȊƭŜƳǎŜœƛƭƛǊǎŜœƛȊƎƛȅƛŘǸȊƭŜƳǸȊŜǊƛƴŜtaǒƤǊΦStart veEnd deƐerleriǎŜœƛƭŜƴnoktadanitibarenmesafe

vermemizisaƐlar. VereceƐimizmesafenegatifyada pozitif olabilir. Lenghttype ƪƤǎƳƤƴŘŀLenghtaktif olursaStart veEnd 

deƐerleriƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊ. Infinite ǎŜœƛƭƛǊǎŜsonsuzœƛȊƎƛoluǒur. Infinite Start Point ƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊǎŀsadeceilk noktadanitibaren sonsuzagider. 

Infinite End Point ƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊǎŀsadeceikincinoktadanitibaren sonsuzagider. Mirrored extent ǎŜœŜƴŜƐi Start ǀƭœǸǎǸƴǸdeaktif

yapar, ikinciƴƻƪǘŀƴƤƴǀƭœǸǎǸƴǸsimetri olarakƪǳƭƭŀƴƤǊ. Reverse Direction ǎŜœŜƴŜƐi noktaǸȊŜǊƛƴŘŜbelirtilenȅǀƴǸdeƐƛǒtirir yada 

noktaǸȊŜǊƛƴŘŜƪƛokaǘƤƪƭŀƴŀǊŀƪȅǀƴdeƐƛǒtirilir.

3. Tangency options ƪƤǎƳƤƴŘŀTypeǎŜœŜƴŜƎƛƛœŜǊƛǎƛƴŘŜikiǎŜœŜƴŜƪǾŀǊŘƤǊ. Element 2 olaraknoktaǎŜœƛƭƛǊǎŜMono-Tangentaktif olur. Element 2 olarakbaǒkabir eƐri

ǎŜœƛƭƛǊǎŜBi-Tangentaktif olur ve iki eƐri ŀǊŀǎƤƴŘŀtangent œƛȊƎƛƭŜǊbulmayaœŀƭƤǒƤǊΦBirdenfazlaœǀȊǸƳbulunabilir. Next solution ǎŜœŜƴŜƐi ile diƐerœǀȊǸƳƭŜǊ

ǎŜœƛƭŜōƛƭƛǊ.
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4. Element 2 olarakȅǸȊŜȅǸȊŜǊƛƴŘŜbir noktaǎŜœƛƭŘƛƐi zaman o 

noktadateƐet oluǒŀŎŀƪǘƤǊ.

5. SupportolarakȅǸȊŜȅǎŜœƛƭƛǊǎŜœƛȊƎƛƴƛƴƛȊŘǸǒǸƳǸȅǸȊŜȅǸȊŜǊƛƴŜ

ŀƭƤƴƤǊ.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Line(Tangentto Curve) -2
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1. ¸ǸȊŜȅŜbelli bir noktadadikœƛȊƎƛoluǒturmakƛœƛƴLine type ǎŜœŜƴŜƎƛƴŘŜNormal to surface ǎŜœƛƭƛǊ. 

2. SurfaceǎŜœŜƴŜƐi ileȅǸȊŜȅǎŜœƛƭƛǊ. PointǎŜœŜƴŜƐi ile noktaǎŜœƛƭƛǊ. bƻƪǘŀƴƤƴȅǸȊŜȅǸȊŜǊƛƴŘŜƻƭƳŀǎƤgerekmez. StartveEnd

deƐerleriǎŜœƛƭŜƴnoktadanitibaren mesafegirmemizisaƐlar. Negatifyada pozitif olabilir. Lenghttype ƪƤǎƳƤƴŘŀLenghtaktif

olursaStartveEnd deƐerleriƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊ. Infinite ǎŜœƛƭƛǊǎŜsonsuzœƛȊƎƛoluǒur. Infinite Start Point ƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊǎŀsadeceilk 

noktadanitibaren sonsuzagider. Infinite End Point ƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊǎŀsadeceikincinoktadanitibaren sonsuzagider. Mirrored

extent ǎŜœŜƴŜƐi StartǀƭœǸǎǸƴǸdeaktifyapar, ikinciƴƻƪǘŀƴƤƴǀƭœǸǎǸƴǸsimetri olarakƪǳƭƭŀƴƤǊ. Reverse Direction ǎŜœŜƴŜƐi

noktaǸȊŜǊƛƴŘŜbelirtilenȅǀƴǸdeƐƛǒtirir yada noktaǸȊŜǊƛƴŘŜƪƛokaǘƤƪƭŀƴŀǊŀƪȅǀƴdeƐƛǒtirilir.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Line(Normal to Surface)
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1. TkiœƛȊƎƛŀǊŀǎƤƴŀŀœƤƻǊǘŀȅbir œƛȊƎƛoluǒturmakƛœƛƴLine type ǎŜœŜƴŜƎƛƴŘŜBisecting ǎŜœƛƭƛǊ.

2. Line 1 veLine 2 olarakikiœƛȊƎƛǎŜœƛƭƛǊ. IkiœƛȊƎƛŀǊŀǎƤƴŘŀƪƛŀœƤdeƐeri ikiyeōǀƭǸƴŜǊŜƪŀœƤƻǊǘŀȅoluǒturulur. Birbirinedik iki œǀȊǸƳbulunur.

Point olarakŀœƤƻǊǘŀȅœƛȊƎƛǎƛƴƛƴƎŜœŜŎŜƐi noktaǎŜœƛƭƛǊ. Bu ǒekildeœƛȊƎƛŦŀǊƪƭƤbir yeretaǒƤƴŀōƛƭƛǊ. SupportǎŜœŜƴŜƐindeȅǸȊŜȅyada plane 

ǎŜœƛƭŜǊŜƪŀœƤƻǊǘŀȅœƛȊƎƛǎƛƴƛƴƛȊŘǸǒǸƳǸŀƭƤƴŀōƛƭƛǊ. StartveEnd deƐerleriǎŜœƛƭŜƴnoktadanitibarenmesafegirmemizisaƐlar. Mesafeler

negatifyada pozitif olabilir. Lenghttype ƪƤǎƳƤƴŘŀLenghtaktif olursaStartveEnd deƐerleriƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊ. InfiniteǎŜœƛƭƛǊǎŜsonsuzœƛȊƎƛoluǒur. 

Infinite Start Point ƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊǎŀsadeceilk noktadanitibarensonsuzagider. Infinite End Point ƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊǎŀsadeceikincinoktadanitibaren

sonsuzagider. Mirrored extent ǎŜœŜƴŜƐi StartǀƭœǸǎǸƴǸdeaktifyapar, ikinciƴƻƪǘŀƴƤƴǀƭœǸǎǸƴǸsimetri olarakƪǳƭƭŀƴƤǊ. Reverse Direction 

ǎŜœŜƴŜƐi noktaǸȊŜǊƛƴŘŜbelirtilenȅǀƴǸdeƐƛǒtirir yada noktaǸȊŜǊƛƴŘŜƪƛokaǘƤƪƭŀƴŀǊŀƪȅǀƴdeƐƛǒtirilir. Next solution ǎŜœŜƴŜƐi ile istenilen

œǀȊǸƳeldeedilir. Mouse ȅŀǊŘƤƳƤȅƭŀistenilenœǀȊǸƳǸȊŜǊƛƴŜǘƤƪƭŀƴŀǊŀƪda ǎŜœƛƳȅŀǇƤƭŀōƛƭƛǊ.

3. Line 1 veLine 2 de ǎŜœƛƭŜƴikiœƛȊƎƛbirbirineŀœƤƭƤŘǸȊƭŜƳƭŜǊǸȊŜǊƛƴŘŜolabilir. Bu durumdaŀœƤƻǊǘŀȅœƛȊƎƛƴƛƴƎŜœŜŎŜƐi noktaǎŜœƛƭƳŜǎƛ

gerekir.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Line(Bisecting)
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1. Bir geometriyeait eksenœƛȊƎƛǎƛoluǒturmakƛœƛƴWireframeŀǊŀœœǳōǳƐundaLine- Axis ƛœŜǊǎƛƴŘŜAxiskomutuƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊ.

2. Element ǎŜœŜƴŜƐiyle eksenioluǒturulmak istenengeometriǎŜœƛƭƛǊ. Geometriolarakdaire, ellipse, slot yada bir eksen

ŜǘǊŀŦƤƴŘŀœŜǾǊƛƭƳƛǒȅǸȊŜȅƭŜǊǎŜœƛƭŜōƛƭƛǊ. YŀǇŀƭƤgeometriƻƭƳŀǎƤgerekmez.ElementǎŜœŜƴŜƐiyle daireǎŜœƛƭƛǊǎŜDirection

ǎŜœŜƴŜƎƛaktif hale gelir. OluǒacakeksenƛœƛƴDirectionileȅǀƴverilir. Axis type ǎŜœŜƴŜƐi ile eksentipi ǎŜœƛƭƛǊ. Aligned with

reference direction aktifȅŀǇƤƭƤǊǎŀeksenverilenȅǀƴŜparalelolur. Normal to reference direction aktifȅŀǇƤƭƤǊǎŀeksenverilen

ȅǀƴŜdik olur. Normal to circle aktifȅŀǇƤƭƤǊǎŀȅǀƴŜgerekkalmazdaireninnormaliȅǀƴǸƴŘŜeksenoluǒur.

3. Element ǎŜœŜƴŜƐiyle elipsǎŜœƛƭƛǊǎŜAxis type ǎŜœŜƴŜƎƛaktif olur. Axis type ǎŜœŜƴŜƐinde Major axis ǎŜœƛƭƛǊǎŜ, elipsinōǸȅǸƪ

olanœŀǇƤƴŘŀƴƎŜœŜƴeksenoluǒur. Minor axis ǎŜœƛƭƛǊǎŜelipsinƪǸœǸƪolanœŀǇƤƴŘŀƴƎŜœŜƴeksenoluǒur. Normal to ellipse 

ǎŜœƛƭƛǊǎŜelipsedik eksenoluǒur.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
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5. ElementǎŜœŜƴŜƎƛȅƭŜslotǎŜœƛƭƛǊǎŜAxis type ǎŜœŜƴŜƐi aktif olur. Axis type ǎŜœŜƴŜƐindeMajor axis ǎŜœƛƭƛǊǎŜ, slot'aait maksimumuzunlukǸȊŜǊƛƴŘŜoluǒur. 

Minor axis ǎŜœƛƭƛǊǎŜslot'aait minimum uzunlukǸȊŜǊƛƴŘŜoluǒur. Normal to oblong ǎŜœƛƭƛǊǎŜslot'adik eksenoluǒur.

6. Element ǎŜœŜƴŜƐiyle bir eksenŜǘǊŀŦƤƴŘŀœŜǾǊƛƭƳƛǒȅǸȊŜȅ(revolution surface) ǎŜœƛƭŘƛƐindeœŜǾƛǊƳŜekseni

eldeedilmiǒolur.

7. ElementǎŜœŜƴŜƐƛȅƭŜ ōƛǊ ƪǸǊŜ ǎŜœƛƭƛǊ ve DirectionƛƭŜ ōƛǊ ȅǀƴŜ ǾŜǊƛƭƛǊǎŜ ŜƪǎŜƴ ŜƭŘŜ ŜŘƛƭƳƛǒ ƻƭǳǊΦ

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Axis-2
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1. 5ǸȊƭŜƳǎŜƭolmayanœƻƪƭǳœƛȊƎƛoluǒturmakƛœƛƴWireframeŀǊŀœœǳōǳƎǳƴŘŀLine-Axis ƛœŜǊƛǎƛƴŘŜPolyline komutu

ƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊ. mȊŜƭƭƛƪƭŜboru profil ƘŀǘǘƤoluǒturmadaœƻƪƪǳƭƭŀƴƤƭŀƴbir komuttur.

2. «œboyuttanoktalarǎŜœƛƭŜǊŜƪœƛȊƎƛƭŜǊƭŜbirbirine baƐƭŀƴƤǊ. Tstenirseher noktaƛœƛƴRadius deƐeri girilerekƪǀǒeler

ȅǳǾŀǊƭŀǘƤƭŀōƛƭƛǊ. Close polyline ǎŜœŜƴŜƐi ile eƐri ƪŀǇŀǘƤƭƤǊ. ReplaceǎŜœƛƭƛƴƻƪǘŀȅƤbaǒkabir noktaile deƐƛǒtirir. Remove

ǎŜœƛƭƛƴƻƪǘŀȅƤƪŀƭŘƤǊƤǊ. Addenson noktadanitibaren yeninoktaekler. Add after ǎŜœƛƭƛnoktadansonraarayanokta

girmemizisaƐlar. Add before ǎŜœƛƭƛnoktadanǀƴŎŜarayanoktagirmemizisaƐlar.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
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1. 5ǸȊƭŜƳoluǒturmakƛœƛƴWireframeŀǊŀœœǳōǳƐunda PlanekomutuƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊ.

2. Plane type ǎŜœŜƴŜƐiyleŘǸȊƭŜƳoluǒturmaȅǀƴǘŜƳƛbelirlenir. Mevcutbir ŘǸȊƭŜƳŜparalelŘǸȊƭŜƳoluǒturmakistersekOffsetfrom 

plane ǎŜœƛƭƛǊ.

3. ReferenceǎŜœŜƴŜƐi ile bir plane, ȅǸȊŜȅyada ƪŀǘƤbir geometriyeait ŘǸȊƭŜƳǎŜƭbir ȅǸȊŜȅǎŜœƛƭƛǊ. Offset deƐeri

ileǀǘŜƭŜƳŜmesafesigirilir. Reverse Direction ǎŜœŜƴŜƐi ileǀǘŜƭŜƳŜȅǀƴǸdeƐƛǒtirilir. Mouse ȅŀǊŘƤƳƤȅƭŀoluǒan 

ŘǸȊƭŜƳǸȊŜǊƛƴŘŜƪƛoffset ȅŀȊƤǎƤƴŘŀƴǎǸǊǸƪƭŜƴƛǊǎŜistenilendeƐere getirilebilir. MoveȅŀȊƤǎƤǎǸǊǸƪƭenirseoffset 

deƐeri deƐƛǒmezŘǸȊƭŜƳƎǀǊǸƴǘǸǎǸƴǸƴyeri deƐƛǒir. Repeat object after OK ǎŜœŜƴŜƐi aktif ȅŀǇƤƭƤǊve OK 

ǎŜœƛƭƛǊǎŜObject Repetition komutu gelir. Instance(s) ǎŀȅƤǎƤgirilerek offset deƐeri kadareǒit ŀǊŀƭƤƪƭŀǊƭŀ

ŘǸȊƭŜƳƭŜǊoluǒturulur.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Plane(OffsetFromPlane)
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1. Mevcutolanbir ŘǸȊƭŜƳŜbelli bir noktaǸȊŜǊƛƴŘŜparalelŘǸȊƭŜƳoluǒturmakƛœƛƴPlane typeǎŜœŜƴŜƎƛƴŘŜParalel

through point ǎŜœƛƭƛǊ.

2. ReferenceǎŜœŜƴŜƐi ile bir plane, ȅǸȊŜȅyada ƪŀǘƤbir geometriyeait ŘǸȊƭŜƳǎŜƭbir ȅǸȊŜȅǎŜœƛƭƛǊ. Point ǎŜœŜƴŜƐi ile

ŘǸȊƭŜƳƛƴoluǒturulacaƐƤnoktaǎŜœƛƭƛǊ.

3. Point ǎŜœŜƴŜƐiǸȊŜǊƛƴŘŜikenmouse saƐǘƤƪƭŀƴŘƤƐƤƴŘŀstack ƳŜƴǸkarǒƤƳƤȊŀœƤƪŀŎŀƪǘƤǊ. Stack 

ƳŜƴǸŘŜƴnoktaoluǒturmakƛœƛƴmevcutǎŜœŜƴŜƪƭŜǊŘŜƴȅŀǊŀǊƭŀƴƤƭŀōƛƭƛǊ. Herhangibir komut

ǎŜœƛƭƛǊǎŜRunning Commands komutugelecektir. «ǎǘǸǎǘŜœŀƭƤǒan ƪƻƳǳǘƭŀǊƤƎǀǎǘŜǊƳŜƪǘŜŘƛǊ. 

Midpoint komutuƛœƛƴmouse ile bir eƐri ǸȊŜǊƛƴŜgelindiƐindeeƐrinin ortaƴƻƪǘŀǎƤƴƤǎŜœŜŎŜƪǘƛǊ. 

{ŜœƛƳȅŀǇƤƭŘƤƎƤƴŘŀtekrar Planekomutugelecektir. OK ǎŜœƛƭƛǊǎŜreferansŘǸȊƭŜƳo noktayataǒƤƳƤǒ

olur.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
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1. Mevcutbir ŘǸȊƭŜƳŜŀœƤƭƤŘǸȊƭŜƳoluǒturmakƛœƛƴAngle/Normal to plane ǎŜœƛƭƛǊ.

2. Rotation axis ǎŜœŜƴŜƐi ileŘǸȊƭŜƳƛƴœŜǾǊƛƭŜŎŜƐi eksenǎŜœƛƭƛǊ. EksenLineyada Axis olabilir, ŘǸȊƭŜƳǸȊŜǊƛƴŘŜ

ƻƭƳŀǎƤgerekmez. EkseninŘǸȊƭŜƳǸȊŜǊƛƴŜƛȊŘǸǒǸƳǸƴǸƴŘǸȊƭŜƳileŀœƤȅŀǇƳŀƳŀǎƤgerekir. Reference ǎŜœŜƴŜƐi

ileŘǸȊƭŜƳǎŜœƛƭƛǊ. Plane, ȅǸȊŜȅyada ƪŀǘƤbir geometriyeait ŘǸȊƭŜƳǎŜƭbir ȅǸȊŜȅǎŜœƛƭŜōƛƭƛǊ. Angle ǎŜœŜƴŜƐi ile

ŀœƤdeƐeri girilir. Normal to plane ǎŜœŜƴŜƐi referansŘǸȊƭŜƳƛƴŜdikŘǸȊƭŜƳoluǒturur. Repeat object after OK 

ǎŜœŜƴŜƐi aktifȅŀǇƤƭƤǊveOK ǎŜœƛƭƛǊǎŜObject Repetition komutugelir. 

3. ǎŀȅƤǎƤgirilerekangle deƐeri kadareǒit ŀœƤƭŀǊƭŀŘǸȊƭŜƳƭŜǊoluǒturulur.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Plane(Angle/ Normal to Plane)
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1. bƻƪǘŀƭŀǊƤreferansvererekŘǸȊƭŜƳoluǒturmakƛœƛƴThrough three points ǎŜœƛƭƛǊ.

2. Point 1, Point 2 vePoint 3 ǎŜœŜƴŜƪƭŜǊƛȅƭŜǸœnoktaǎŜœƛƭƛǊveŘǸȊƭŜƳoluǒur. Oluǒan ŘǸȊƭŜƳƛƴ

ƎǀǊǸƴǘǸǎǸilk noktaǸȊŜǊƛƴŘŜŘƛǊ. TstenirseMove ileǎǸǊǸƪƭŜƴŜǊŜƪtaǒƤƴŀōƛƭƛǊ.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
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1. TkiœƛȊƎƛǎŜœƛƭŜǊŜƪŘǸȊƭŜƳoluǒturmakƛœƛƴThrough two lines ǎŜœƛƭƛǊ.

2. Line 1 ve line 2 ǎŜœŜƴŜƪƭŜǊƛȅƭŜikiœƛȊƎƛǎŜœƛƭƛǊveŘǸȊƭŜƳoluǒur. Oluǒan ŘǸȊƭŜƳƛƴƎǀǊǸƴǘǸǎǸilk œƛȊƎƛǸȊŜǊƛƴŘŜŘƛǊ. 

TstenirseMoveileǎǸǊǸƪƭŜƴŜǊŜƪtaǒƤƴŀōƛƭƛǊ.

Forbid non coplanar lines aktif ȅŀǇƤƭƤǊǎŀœƛȊƎƛƭŜǊƛƴŀȅƴƤŘǸȊƭŜƳŘŜolupƻƭƳŀŘƤƐƤƴƤkontrol eder, ŀȅƴƤ

ŘǸȊƭŜƳǎŜƭƭƛƐe sahip deƐilseǳȅŀǊƤverir.

3. 4ƛȊƎƛƭŜǊŦŀǊƪƭƤŘǸȊƭŜƳƭŜǊŘŜiseǎŜœƛƭŜƴœƛȊƎƛǸȊŜǊƛƴŘŜŘǸȊƭŜƳoluǒacaƐƤƛœƛƴparaleliki

œǀȊǸƳmevcuttur.
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1. TkiœƛȊƎƛvebir noktaǎŜœƛƭŜǊŜƪŘǸȊƭŜƳoluǒturmak istersekThrough point and line ǎŜœƛƭƛǊ.

2. Point ǎŜœŜƴŜƐi ile nokta, LineǎŜœŜƴŜƐi ileœƛȊƎƛǎŜœƛƭŜǊŜƪŘǸȊƭŜƳoluǒturulur. 5ǸȊƭŜƳoluǒƳŀǎƤƛœƛƴǸœ

noktagerektiƐindenikiƴƻƪǘŀȅƤœƛȊƎƛŘŜƴdiƐeriniǎŜœƛƭŜƴnoktadanŀƭƳŀƪǘŀŘƤǊ. 5ǸȊƭŜƳƎǀǊǸƴǘǸǎǸnokta

ǸȊŜǊƛƴŘŜoluǒur.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Plane(Through Point andLine) 
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1. 5ǸȊƭŜƳǎŜƭbir eƐri ǸȊŜǊƛƴŘŜƴƎŜœŜƴŘǸȊƭŜƳoluǒturmak istersekThrough planar curve ǎŜœƛƭƛǊ.

2. CurveǎŜœŜƴŜƐi ile eƐri ǎŜœƛƭƛǊ. «œnoktadanoluǒan spline yada ǸȊŜǊƛƴŘŜenazǸœnoktaolansketcher 

geometriƻƭƳŀǎƤgerekir.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Plane(Through PlanarCurve) 
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1. EƐri ǸȊŜǊƛƴŘŜbelli bir noktadaeƐriye dikŘǸȊƭŜƳoluǒturmak istersekNormal to curve ǎŜœƛƭƛǊ.

2. CurveǎŜœŜƴŜƐi ile eƐri ǎŜœƛƭƛǊ. PointǎŜœŜƴŜƐi ile noktaǎŜœƛƭŜǊŜƪŘǸȊƭŜƳƛƴyeri belirlenmiǒolur. DefaultdeƐer olarak

eƐrinin ortaƴƻƪǘŀǎƤƴƤŀƭƤǊ. bƻƪǘŀƴƤƴeƐri ǸȊŜǊƛƴŘŜƻƭƳŀǎƤgerekmez.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Plane(Normal to Curve)
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1. ¸ǸȊŜȅǸȊŜǊƛƴŘŜbelli bir noktadaȅǸȊŜȅŜteƐet ŘǸȊƭŜƳoluǒturmak istersekTangent to surface ǎŜœƛƭƛǊ.

2. SurfaceǎŜœŜƴŜƐi ileȅǸȊŜȅǎŜœƛƭƛǊ. Point ǎŜœŜƴŜƐi ile noktaǎŜœƛƭŜǊŜƪŘǸȊƭŜƳƛƴyeri belirlenmiǒolur. bƻƪǘŀƴƤƴ

eƐri ǸȊŜǊƛƴŘŜƻƭƳŀǎƤgerekmez.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Plane(Tangentto Surface)
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1. 5ǸȊƭŜƳƛƴoluǒturduƐu denklembiliniyorsaEquationǎŜœƛƭƛǊ.

2. Ax+By+Cz=D denkleminiƎŜǊœŜƪƭŜȅŜƴŘǸȊƭŜƳƛverir. PointǎŜœŜƴŜƐi ile noktaǎŜœƛƭƛǊǎŜD mesafesideaktifolur veŘǸȊƭŜƳo 

noktaǸȊŜǊƛƴŘŜoluǒur. D mesafesiorijin ƴƻƪǘŀǎƤƴŀolanmesafedir.

3. Normal to compass ǎŜœƛƭƛǊǎŜcompassΩƤƴ ƎǀǎǘŜǊŘƛƐi xyŘǸȊƭŜƳƛƴŜait A,B,C,D deƐerlerini alarakŘǸȊƭŜƳoluǒturur. Nokta

ǎŜœƛƭƛǊǎŜŎƻƳǇŀǎƤƴxyŘǸȊƭŜƳƛƴŜparalelnoktaǸȊŜǊƛƴŘŜŘǸȊƭŜƳoluǒturur.

Paralelto screen ǎŜœƛƭƛǊǎŜekranaparalelŘǸȊƭŜƳoluǒturur. MesafebilgisiniD deƐerindenŀƭƤǊ. NoktadaǎŜœƛƭŜǊŜƪekrana

paralelo nokta ǸȊŜǊƛƴŘŜŘǸȊƭŜƳoluǒturulabilir.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Plane(Equation)
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1. «œveyadahafazlanoktadanƎŜœŜƴŘǸȊƭŜƳoluǒturmak isteniyorsaMean through points ǎŜœƛƭƛǊ.

2. NoktalarǎŜœƛƭŜǊŜƪŘǸȊƭŜƳoluǒƳŀǎƤsaƐƭŀƴƤǊ. 5ǸȊƭŜƳƘŜǎŀǇƭŀƴƤǊƪŜƴƴƻƪǘŀƭŀǊƤƴŘǸȊƭŜƳŜolanmesafelerinin

karelerininǘƻǇƭŀƳƤminimum olacakǒekildeoluǒturulur. RemovekomutulistedenistenilenƴƻƪǘŀȅƤœƤƪŀǊǘƤƭƤǊ.

Replacekomutulistedekibir ƴƻƪǘŀȅƤbaǒkabir noktaile deƐƛǒtirilir.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Plane(MeanThrough Points)
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1. Wireframe bir geometrininbir ȅǸȊŜȅǸȊŜǊƛƴŜƛȊŘǸǒǸƳǸƴǸalmakistersekWireframeŀǊŀœœǳōǳƐundaProjection

ƪǳƭƭŀƴƤƭƤǊ.

2. Projection type ǎŜœŜƴŜƐiyleƛȊŘǸǒǸƳeƐrisini oluǒturma ǒekli belirlenir. Normal 

ǎŜœƛƭƛiseƛȊŘǸǒǸƳǸŀƭƤƴŀŎŀƪgeometrininȅǸȊŜȅŜolannormal doƐrultusudikkate

ŀƭƤƴƤǊ. Along a direction ǎŜœƛƭƛiseDirectionile verilenȅǀƴŘŜƛȊŘǸǒǸƳŀƭƤƴƤǊ.

ProjectedolarakƛȊŘǸǒǸƳǸŀƭƤƴŀŎŀƪgeometriǎŜœƛƭƛǊ. Nokta, line, spline gibi

wireframe geometriolabilir. BirdenfazlaǎŜœƛƳȅŀǇƤƭŀōƛƭƛǊ. Projected 

ǎŜœƛƳƛƴƛƴȅŀƴƤƴŘŀƪƛbaƐ komutunaǘƤƪƭŀƴƤǊǎŀTools palette veProjectedǎŜœƛƭƛ

ŜƭŜƳŀƴƭŀǊƤƴlistesigelir. Tools palette ȅŀǊŘƤƳƤȅƭŀœƻƪƭǳǎŜœƛƳkolaybir ǒekilde

ȅŀǇƤƭƤǊyada liste ȅŀǊŘƤƳƤȅƭŀǎŜœƛƭƛelemanlareklenipœƤƪŀǊǘƤƭŀōƛƭƛǊ.

SupportolarakȅǸȊŜȅǎŜœƛƭƛǊ.

Nearest solution ǎŜœƛƭƛisebirdenfazlaœǀȊǸƳolduƐu durumlardaProjected

geometri ƛœƛƴŘŜƪƛȅǸȊŜȅŜenȅŀƪƤƴolanŜƭŜƳŀƴƤƴœǀȊǸƳǸŀƭƤƴƤǊ.

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Projection-1
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3. Smoothing ƪƤǎƳƤƴŘŀNone ǎŜœƛƭƛiseƛȊŘǸǒǸƳeƐrisiǸȊŜǊƛƴŘŜyumuǒatmayapmaz. G1 ǎŜœƛƭƛise

DeviationdeƐeri ile verilentoleranstaeƐri ǸȊŜǊƛƴŘŜƪƛƎŜœƛǒler teget (tangent) ǎǸǊŜƪƭƛȅŀǇƤƭƤǊ. G2 ǎŜœƛƭƛ

iseƎŜœƛǒler eƐrisel(curvature) ǎǸǊŜƪƭƛȅŀǇƤƭƤǊ.

EƐri ǸȊŜǊƛƴŘŜƪƛōǸǘǸƴnoktalardaverilentoleranstayumuǒatmasaƐlanamazsaǳȅŀǊƤverir.

Deviation ile verilen deƐerdeyumuǒatmasaƐƭŀƴƤǊƪŜƴ, eƐriye ait segment ǎŀȅƤǎƤŀȊŀƭŀŎŀƪǘƤǊ, 

ƛȊŘǸǒǸƳǸƴǸŀƭŘƤƐƤƳƤȊeƐridende o kadarsapmaȅŀǇŀŎŀƪǘƤǊ.

4. Projection type ǎŜœŜƴŜƎƛƴŘŜAlong a direction ǎŜœƛƭƛǊǎŜ, Directionile verilenȅǀƴŘŜizŘǸǒǸƳŀƭƤƴƤǊ. 

¸ǀƴolarakline, plane yada compass ȅǀƴǸǎŜœƛƭŜōƛƭƛǊ. Stack ƳŜƴǸŘŜƴƘƤȊƭƤǎŜœƛƳȅŀǇƤƭŀōƛƭƛǊ.

Projectiontype

¢9[ Y!C9{ D9ha9¢wT h[¦ ¢¦wa! 
Projection-2






















































































































































































































































































































