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ُه           " ُل ِفصَا َو ُه ُل ْم َح َو ًا ْره ُك ُه ْت َع َض َو َو ًا ْره ُك ُه ُّم ُأ ُه ْت َل َم َح ًا َسان ْح ِإ ِه ْي َد ِل َوا ِب َن َسا ِإن ْل ا َنا ْي َّص َو َو  
َك               َت َم ْع ِن َر ْشكُ َأ ْن َأ ِني ْع ِز ْو َأ ِّب َر َل قَا ًة َن َس َن ِعي َب ْر َأ َغ َل َب َو ُه َّد ُش َأ َغ َل َب َذا ِإ َّتى َح ًا ْهر َش َن ُثو َلا َث  

ِّني              ِإ ِتي َّي ِّر ُذ ِفي ِلي ْح ِل ْص َأ َو ُه َضا ْر َت ًا ِلح َصا َل َم ْع َأ ْن َأ َو َّي َد ِل َوا َلى َع َو َّي َل َع َت ْم َع ْن َأ ِتي َّل  ا
َن     ِمي ِل ْس ُم ْل ا َن ِم ِّني ِإ َو َك ْي َل ِإ ُت ْب ُت  "
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ABSTRACT

This  thesis  introduces  the  fundamental  knowledge  used  in  robotics.  This 

knowledge  can  be  utilized  to  develop  computer  programs  for  analyzing  the 

kinematics, dynamics, and control of robotic systems. Modeling and control of five 

degree of freedom (DOF) robot arm is the subject of this thesis.  The modeling 

problem is necessary before applying control techniques to guarantee the execution 

of any task according to a desired input with minimum error. Deriving forward 

kinematics is an important step in robot modeling based on Denavit Hartenberg 

(DH) representation.

At this thesis the controller for robotic arm using PIC microcontroller (16F877A) 

was designed with the aim of carrying out tasks such as moving objective from 

place to another. 

4



ملخص

    . المعرفة         هذه استخدام يمكن اللي الذراع في المستخدمة الأساسية المعرفة تقدم الأطروحة  هذه

اللي               الذراع أنظمة على والسيطرة السكون وعلم الحركه علم لتحليل الي حاسب برامج لتطوير

 . نمذجه               حره درجات خمس ذو الي لذراع والتحكم النمذجة بمشاكل ايضا تهتم الأطروحة  هذه

للدخل              وفقا المطلوبه المهمه تنفيذ لضمان وذلك التحكم انظمه تطبيق قبل مهمه اللي  الذراع

         . لمحاور      الماميه الحركه اشتقاق فان اللي الذراع نمذجه وعند خطا نسبه باقل و  المرجعي

طريقه         ( الي استنادا اساسيه خطوه هي اللي  ).Denavit Hartenbergالذراع

) الدقيقه              المتحكمات باستخدام آللي للذراع تحكم دائره تصميم تم الأطروحه هذه  PICفي

16F877A. اخر)           الي مكان من هدف نقل مهمه لتنفيذ
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