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ABSTRACT 

As for the accelerated scientific development in all fields, whether medical, 

engineering or administrative, we had to keep up with it as much as possible. 

Logical programmable controllers are among the latest developments worthy of 

attention. They quickly became apparent and soon spread because of their 

remarkable advantages. Monitor them closely and try to tame them to help them 

complete their engineering tasks with high efficiency. In this research, we 

highlighted the governance of mechanical systems using programmable logic 

controllers, which increased their efficiency and ease of handling. It also raised 

safety and security standards, which in recent decades has received great attention 

and interest. There is no doubt that we cannot We turn a blind eye to the value of 

this research when it worked to solve one of the issues that concern the field of 

drinking water in terms of the quality of production and reduce the cost of 

production, which may open the door for the future of many research in this area, 

which may help to lift some suffering to countries as well as citizens. To reduce 

human intervention in unloading containers of chemicals system (poly aluminum 

chloride) inside the buffer tanks before starting to be used in the water purification 

process. Using an electric motor, a screw shaft, centrifugal pumps and some 

sensors that were then connected with programmable logic controllers to enable 

the desired governance process according to the ladder program written to control 

the process of discharging aluminum chloride. This system works to remove the 

pumps inside the chemical package (poly aluminum chloride) to be emptied and 

then all the fluid inside the packaging is withdrawn and unloaded inside the tank 

efficiently, which ensures that we can accomplish the task in the least time possible 

with the least number of labor. Where the fork lift and a number of workers, which 

reflected positively on the cost of operation. 
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   المستخلص

  

لزاما  اداریة فكانكانت طبیة او ھندسیة او المتسارع في كافة المجالات سواء نسبة  للتطور العلمي 

علینا مجاراتھ بقدر الامكان, وتعتبر المتحكمات المنطقیة القابلة للبرمجة من بین التطورات الحدیثة 

الجدیرة بالاھتمام  فسرعان ما ظھرت وسرعان ما انتشرت لما تتمتع بھ من ممیزات لافتة للانتباه 

ة ترویضھا لمساعدتھم على اتمام تجبر جل المنتمین للمجال الھندسي مراقبتھا عن كثب و محاول

في ھذا البحث تم تسلیط الضوء على كیفیة حوكمة الانظمة المكانیكیة  مھامھم الھندسیة بكفاءة عالیة.

باستخدام (المتحكمات المنطقیة القابلة للبرمجة ) مما رفع من كفاءتھا وسھولة التعامل معھا و رفعت 

في العقود الاخیرة یحظى باھتمام و حرص كبیرین.و ایضا من معایري السلامة والامان والذي ظل 

مما لاشك فیھ اننا لایمكن ان نغض الطرف او نتغافل عن القیمة التي اكتسبھا ھذا البحث عندما عمل 

على حل احد القضایا التي تعنى بمجال میاه الشرب من حیث جودة انتاجھا وتقلیل التكالیف الانتاجیة 

عاناة ملا للعدید من البحوث في ھذا المجال مما قد یساعد على رفع بعض اللھا مما قد یفتح الباب مستقب

على تقلیل التدخل البشري في عملیة تفریغ عبوات المواد .ھذا النظام عمل  على الدول وكذا المواطنین

ة ع في استخدامھا في عملیوالكیمیائیة (سلسلة كلورید الألمونیوم) داخل خزانات ضخمة قبل الشر

میاه. باستخدام موتور كھربائي, عمود مسنن, مضخات طرد مركزي و بعض الحساسات التي تنقیة ال

) لتمكنھا من عملیة الحوكمة المطلوبة تحكمات المنطقیة القابلة للبرمجةبدورھا تم توصیلھا مع (الم

ھذا عمل ی عملیة تفریغ كلورید الالمونیوم. كتابتھ بغرض التحكم في توفق البرنامج السلمي الذي تم

النظام على انزال المضخات داخل عبوة المواد الكیمیائیة (سلسلة كلورید الألمونیوم) المراد تفریغھا 

ومن ثم یتم سحب كل المائع الموجود داخل العبوة وتفریغھا داخل الخزان بكفاءة عالیة مما یضمن لنا 

الرافعة الشوكیة  وعدد  حیث تم التخلص من انجاز المھمة في اقل زمن ممكن باقل عدد من العمالة.

 من العمال مما ینعكس ایجابا على تكلفة التشغیل. 
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