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Abstract 

Traditionally, the auto plants had to be shut down for up to a month at model 

changeover time. The hardwired planes were very time consuming to wire, 

debug and change, for these reasons used in this project Programmable Logic 

Controller (PLC).  The PLC keyboard reprogramming procedure replaced the 

rewiring of a panel full of wires, relays, timers, and other components. The 

new PLCs helped reduce changeover time to a matter of a few days.  

 Programmable Logic Controller (PLC) is specialized computer used to 

control machine and process, The PLC performs the logic functions of relays, 

timers, counters and sequencers. 

 In this project design Hydraulic pump using PLC has Proportional Integral 

Derivation Controller (PID) control faster what are able to accomplish process 

control effectively using ladder diagram.  

The reason for used the PID to provide the stability and less error for many 

times because, the characteristics of the elements or components may change 

following the time eclipse and the controlling process may be affected by the 

change of loading or external disturbances. The simulation results show that 

the performance of the hydraulic pump is good.  
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 المستخلص
وادوات المستخدمه في المعمل الا ان هذه كان يستخدم الاسلاك قديما لتصميم اي دائره  كهربائيه 

توصيل ئره توجب تغيير الدا يوجد اي خطا ف الطريقه ناخذ الكثير من الوقت وزياده في التكلفه واذا

والتحقق  لحاسوباستبدلت هذه الطريقه بالتصميم عن طريق البرمجه با كل الاسلاك لهذا السبب تم 

 .المعمل ومن ثم توصيله بحقل العمل البرنامج فقط بالكمبيوتر داخل من صحة

الكمبيوتر يستخدم في التحكم باالاتو نوع خاص من عباره عن هو ( (PLCالمتحكم المنطقي المبرمج

  . relayوهو يؤدي معالجات الزمن و . المعالجات

والحصول  وذلك بالتحكم في نظام مضخه هايدروليكيهولقد استخدمنا هذه التقنيه في هذا المشروع  

  PID.ستجابه واكثر استقرارا وذلك بادخال تقنيه على نظام سريع الا

هو الحفاظ على النظام المراد التحكم به في   PIDوالسبب في استخدام نظام التحكم الغلق المستمر 

او  لانه بعد مرور من لن يكون النظام بنفس مواصفاته, حاله استقرار وبأقل نسبة خطأ لمده طويله

خه نتائج لبمحاكاه المتحصل عليها بتبين ان أداء المض. حدوث عوامل جارجيه غير متوقعه

 .الهايدروليكيه جيد
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