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Abstract

This project indicates the steps of the design of  handling system model 

used in control of warehouse, This automatic gripper moves in two axis (X, Y) to 

any programmed points. Beside, the project indicates the using of stepper motors 

to realize the purpose and how to control in stepper motors by using suitable 

control circuit. 

This project discuses the method of interfacing between stepper motors 

and personal  computer.  Also it  contains a program to manage a  hardware of 

model  written  in  high  level  language  (DELPHI.7  PROGRAM )  to  realize  a 

desired movement.

صصصصصص
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للتحكم                    يستخدم آلي مناولة نظام نموذج تصميم خطوات يوضح المشروع  هذا

      , حوري  م فى حرك يت ظام الن هذا المخازن فى     )X -Y(فى محددة نقطة أى  الى

        . ستعمال   ا طوات خ ضح يو حث الب هذا لك ذ لي ا ضافة بال برمجتها تتم  المحورين

. مناسبة           تحكم دائرة باستخدام فيها التحكم وكيفية الحركة لتحقيق الخطوية المحركات

. صي          الشخ سب والحا طوة الخ كات محر ين ب بط الر طرق البحث هذا  يناقش

في         ( ديل غة بل توب مك مج برنا لي ع البحث هذا يحتوي Delphiايضا  ver.7 (التي 

 . المطلوبة        الحركة لتحقيق والحاسب المستخدم بين كوسيط تعمل
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