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Abstract

   This thesis describes the design steps to pick and place             

automatic  arm  using  the  programmable  logic  controllers  for 

industrial applications       .

 The  system picks  the  object  from the  loading area  and 

placed it to anther specific area determined by limiting switches.

This research illustrates the using of DC motors to achieve the 

movement and how to control it by using suitable control circuit.

         Also it contains a program to manage the hardware of model 

written   in STL to realize the required sequence.
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             هللذه الطرروحللة   توضللح خطللوات تصللميم نمللوذج نظللام منللاوله آلللي

 بواسطة المتحكمات          القابلة للبرمجة يستخدم فللي التطبيقللات  الصللناعية,

 هذا النظام يقوم بأخذ الهدف من منطقه                 التحميل إلي نقطللة محللددة

 بواسطة مفاتيح نهايات . بالضافة إلي ذلك هذا البحللث                         يوضللح

 خطوات استعمال محركات التيار المستمر   لتحقيق الحركة وكيفية التحكللم فيهللا

باستخدام دائرة تحكم مناسبة.

  تعمل كوسلليطSTLأيضا يحتوي هذا البحث علي برنامج مكتوب بلغة  

بين

المستخدم والمتحكم المنطقي  لتحقيق الحركة المطلوبة .
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