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﴿: قال ّلهُتعالي َلهَ َل ال ّل ِإ َوو ِإ ْلحَويّوو ُهو ا  

ّيومُ ْلقَ ُه َل ا ُذ ْأخُ َنةٌ َت َل سِ ْومٌ َو مَواو ّلوهُ َن  

َواتِ ِفي َلرْضِ ِفويو َومَواو السّمَأ مَونو ا  

ِذي َذا ّل ُع ا ُه َيشْوفَووو َد ْنو ّل عِ ِه ِإ ِن ْذ ِإ َلومُ ِبو ْع َي  

ْيووونَ مَووا ِهمْ َب ِدي ْيووو ُهووومْ َومَووا َأ ْلفَ َل خَ َو  

ُطوووونَ ٍء ُيحِي ِهو مّونْو ِبشَويْوووو ْلمِو ّل عِ ِبمَواوو ِإ  

َعووو شَووواوووء ّيوووهُ َوسِووو َواتِ ُكرْسِووو السّووومَووووأ  

َلرْضَ َل َوا ُه َو ُد ُؤو ُهمَووا َيووو ُظ َو حِفْ ُهوو َو  

ِليّ َع ْل ِظيم ا َع ْل البقرة سورة ﴾255﴿ا
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Abstract

The aim of this study is to control Double Column Lathe Vertical Machine, using 

programmable logic controller (PLC) instead of conventional control. As PLCs are now 

involved in most industrial processes, therefor, developing a program to handle the 

control of a Double Column Lathe Vertical Machine will reduce maintenance rate, 

enhance machine performance. Further, one PLC may control more than one motor via 

programming extra inputs and outputs already implemented in the PLC or simply by 

attaching additional input/output modules.

The proposed control system will be equipped with (S7_300 CPU) controller, digital 

I/O module, and digital drives for DC motors and human machine interface (HMI). The 

communication between system components will be through Profibus. The system is 

programmmed with statement list language (STL). The Siemens Simatic Manager and 

Win CC Flexible are used to configure the hard ware and to simulate the operation
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مممممممم

كم الدراسة هذة من الهدف نة فى التح طة ماكي سية الخر ستخدام الرا كم با قى التح بل المنط  القا

مات فى للتطور ونسبة التقليدى. التحكم من بدل للبرمجة جة المتحك ها المبرم  من كثير فى ودخول

صناعية العمليات ها فان ال نة فى تطبيق طة ماكي سية الخر لى سيؤدى الرا سن ا نة اداء تح  الماكي

النتاج. وزيادة العطال نسبة تقليل الى بالضافة

ى بالضافة S7-300 نوع من متحكم اضافة هو الموووقوووترح وووكمالتح ل حدات وووا ال و خ  والد

واقات من بدل الرقمية السواقة وباستخدام والخراج. س يار موتورات فى للتحكم التماثلية وووال  الت

وسوف. ير يتم المستمر حة تغ كم لو شة التح ية. بشا تم رقم صال ي ين الت كم ب سوقات المتح  وال

شة ية والشا سطة الرقم م)).ProfiBus بوا تابة ووويت مج ووك طة البرنا س ة وووبوا غ ية وووالل ص ( وووالن

STL.(تخدم البرنامج س  شركة من منتج )Win CC Flexible( و  )Simatic Manager( هو وووالم

والمحاكاة. البرمجة بغرض وذلك سيمنس
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