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  وزارة التعلیم العالي والبحث العلمي
  جامعة بغداد

  كلیة الھندسة الخوارزمي
  
  
 

  
  
  

  طلبة قسم ھندسة المیكاترونیكسلتخرج بحوث المشاریع  ملخصات
٢٠١٢-٢٠١١  
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  وزارة التعلیم العالي والبحث العلمي
  جامعة بغداد

  كلیة الھندسة الخوارزمي
  قسم ھندسة المیكاترونیكس

   
  
  

    

  
  

  
  
  

  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  

  طلبة قسم ھندسة المیكاترونیكس لتخرج بحوث المشاریع ملخصات 
٢٠١٢-٢٠١١  
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  ة ـــالمقدم

    
  

تعد فكرة إعداد مجلة مشاریع الطلبة من الأفكار المستحدثة ف ي قس م ھندس ة المیك اترونیكس             

، س یطرة  ، كھرب اء  ، میكانی ك  (    لتوثیق عمل القسم والمتض من رب ط ع دة اختصاص ات ھندس یة      

. نظریا وعملیا وصیاغتھا بشكل یخدم التط ور الح دیث ف ي الأجھ زة الھندس یة المختلف ة       ) حاسبات 

وال  ذي یظھ  ر بع  ض ثم  ار الجھ  ود العلمی  ة للقس  م م  ن خ  لال المش  اریع الت  ي ك  ان لھ  ا الأث  ر الأكب  ر   

ی ة وم ن أج ل بی ان أھمی ة قس م ھندس ة        بمشاركة القسم في العدید من المؤتمرات والمھرجانات العلم

المیكاترونیكس في رفد الاختصاصات التعلیمیة والتطبیقیة تم أعداد ھذا الك راس وال ذي یض ع ب ین     

والمنجزة داخ ل القس م    ٢٠١٢ – ٢٠١١یدي القارئ مشاریع طلبة المرحلة المنتھیة للعام الدراسي 

.  

  

  
  
  

  
  وائل رشید عبد المجید . د                                                       

  رئیس قسم ھندسة المیكاترونیكس                                                     

                                                                              ٢٠١٢ -٢٠١١ 
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    2012- 2011أسماء مشاریع طلاب المرحلة الخامسة للعام الدراسي 
  
  

  أسماء الطلاب  أسم الأستاذ المشرف  أسم المشروع  ت

  لیث عبد صبري. د  التحكم بالاھتزازات في الأجسام المیكانیكیة  1
+ سارة باسم عبد المجید 

  مازن یونسمیرنا 

  نظام تنبیھ بالاعتماد على الانترنیت  2
  مالك محمد علي. م

  علي حسین مري.م

  +ریام نعمھ خلیل 

  یة مجید محسنآ

  مصطفى علاء یوسف  یعرب عمر ناجي. م محاكاة حركة ذراع الإنسان لتفكیك المتفجرات  3

 تصنیف القطع بواسطة التمییز الصوري  4
  رعد كاظم محمد. م

  محروس راغباحمد . م. م

  +خالد ولید خاني 

  أمین صادق زامل

5  
نظام الري الأوتوماتیكي باستعمال متحسس 

 الرطوبة

  علي حسین مري. م

  ھشام حسن جاسم. م.م

+ نداء عبد الكریم حنتوش 

  سجى حامد مجید

 نظام الري باستخدام الخلیة الشمسیة  6
  لیث عودة كاظم. د

  علاء عبد الأمیر حسن. م.م

  +احمد شھد مجید 

  میس موفق مال االله

 إنسان آلي نقال یتجاوز العوائق  7
  یعرب عمر ناجي. م

  إیمان احمد زایر. م.م

  +إسراء جواد كاظم 

  لینة كامران إحسان

 التحكم بسرعة الماطور الكھربائي ٨
أصلان صباح الدین . م.م

  جلال

+ اسعد صباح اسعد 

  مروان قیس محمد

 تصمیم مكنسة ذكیة ٩
  احمد صالحأیمن . م.م

  آمنھ عبد الھادي صالح. م.م

  +صفاء عبد الكریم 

  صفا حسین حمودي

  سیف غازي فیصل. م.م محاكاة ید میكاترونیكیة حیویة ١٠
رواء سعدون عبد العزیز 

  ھناء فاضل كاظم+ 

 تخطیط المسار لإنسان آلي نقال ١١
  إسراء رافع شریف. م.م

  احمد رحمان جاسم.م.م

  +إیمان حمید مجید 

  حلو عواد رجاء
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  للمرحلة النھائیة ورقـــة مشــــروع الطـالـــب

  

  جامعة بغداد  ھندسة الخوارزميالكلیة   سكیقسم ھندسة المیكاترون    ١:تسلسل المشروع  ٢٠١٢/  ٥/  ٢٠:التاریخ

 اسم المشروع  التحكم بالاھتزازات في الأجسام المیكانیكیة

 أسماء الطلاب  سارة باسم  میرنا مازن

  ١الأستاذ المشرف   لیث عبد صبري. د  ھندسة میكانیك: الاختصاص
  

  الغرض من المشروع

 .یتصمن المشروع التحكم بالاھتزازات الحاصلة في الأجسام المیكانیكیة  

  ملخص عن المشروع

تعوض النقص الحاصل في الكتلة یتم التحكم بعدم الاتزان الموجود في النظام المیكانیكي عن طریق إضافة كتلة مادیة ، في ھذا المشروع
 .الحقیقیة للنظام

  المنـــــــاقــشـــــــــــــــــة

  

  :یتعمد عمل عدم اتزان في النظام المیكانیكي لیؤدي إلى حدوث الاھتزاز الذي یعالج في ھذا المشروع و فیما یأتي صور للمشروع   
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  للمرحلة النھائیة ورقـــة مشــــروع الطـالـــب
  

  جامعة بغداد  ھندسة الخوارزميالكلیة   سكیقسم ھندسة المیكاترون   ٢:تسلسل المشروع  ٢٠١٢-٥-٢٠:التاریخ

 اسم المشروع  نظام تنبیھ بالاعتماد على الانترنت

 أسماء الطلاب  ریام نعمھ خلیل   ایھ مجید محسن 

  ١الأستاذ المشرف   علي حسین مري  كھرباء: الاختصاص

 ٢الأستاذ المشرف  مالك محمد علي میكانیك: الاختصاص 
  الغرض من المشروع

أمن  أیضا،  وسیمكن  عن بعد الأجھزة المنزلیة السیطرة على التي توفر فعال من حیث التكلفة حل تحقیق المشروع ھو ان الھدف من
 .صاحب المنزل في غیاب ضد دخول اي شخص المنزل

  ملخص عن المشروع

  .الإنسان حركةكشف وتتبع في الوقت الحقیقي ل التشغیل كنظام الكمبیوتر رؤیة نقدم المشروعفي ھذا 
، والتحقق من وجود إثبات مفھوم بمثابة ھذا. بشكل ممیز الإنسان التي ھي الأجسام المتحركة وتقف على تلك المشھد یلتقط النظام

 .الحركة البشریة للكشف عن الأخرى القائمة خوارزمیاتال

  المنـــــــاقــشـــــــــــــــــة

 تم ارسالی حیث ).على وجھ الخصوص البرید الإلكتروني تقنیة( الإنترنت تقنیات علىیقوم   نظام وبرنامج قمنا ببناء في ھذا المشروع
 تتم. في تلك البنایة شخص مرور مما یدل على الأشعة تحت الحمراء إشارة انقطاع في حال وجود أي في رسالة عبر البرید الإلكتروني

  .لغة التجمیع في متحكم برمجة ھذه العملیة عن طریق
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  للمرحلة النھائیة ورقـــة مشــــروع الطـالـــب
  

  جامعة بغداد  ھندسة الخوارزميالكلیة   سكیقسم ھندسة المیكاترون  ٣ :تسلسل المشروع  ٢٠/٥/٢٠١٢:التاریخ

 اسم المشروع  المتفجراتمحاكاة حركة ذراع الإنسان لتفكیك 

 أسماء الطلاب  مصطفى علاء یوسف   

  ١الأستاذ المشرف   یعرب عمر العزاوي  میكاترونكس: الاختصاص
  الغرض من المشروع

  

  الھدف من المشروع ھو عمل محاكاة لحركة  ذراع الانسان والاستفادة منھا في الكشف عن الاجسام الغریبة

  

  ملخص عن المشروع

  

المشروع تمت محاكاة حركة ذراع الانسان والتي یمكن تمثیلھا كثلاث درجة من الحركة حیث یتكون من ثلاث ماطورات لكل ذراع في ھذا 
ومع كل ماطور متحسس للانحناء یقوم بقیاس الزاویة حیث یربط ثلاث متحسسات اخرى مربوطة بلمفاصل الید والساعد والكتف حیث 

تم عملیة مقارنة بین الزاویة ذراع الانسان وذراع الروبوت بواسطة دائرة كھربائیة لتقوم بساواة عندما تتغیر الزاویة في الذراع ت
 .الزوایا

  المنـــــــاقــشـــــــــــــــــة

  :ھنالك تطویرات للمشروع والتي تتضمن

  اضافة كامرة لتصویر الجسم الغریب.١

  .زیادة المرونة المیكانیكیة وذلك بزیادة درجة الحركة .٢

  ).وایرلس(التحكم عن بعد بواسطة الاتصالات.٣

  .التحكم بالذراع بواسطة الإشارة الكھربائیة لعقل الإنسان.٤
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  للمرحلة النھائیة ورقـــة مشــــروع الطـالـــب
  

  جامعة بغداد  ھندسة الخوارزميالكلیة   سكیقسم ھندسة المیكاترون  ٤ :تسلسل المشروع ٢٠/٥/٢٠١٢:التاریخ

 اسم المشروع  القطع بواسطة التمییز الصوريتصنیف 

 أسماء الطلاب  أمین صادق زامل   خالد ولید خاني 

  ١الأستاذ المشرف   احمد محروس  كھرباء: الاختصاص

 ٢الأستاذ المشرف  رعد كاظم میكانیك: الاختصاص 
  الغرض من المشروع

بواسطة كامیرا وذراع وماطورات تغني عن عملیات التصنیف الھدف من المشروع عمل خط انتاجي یصنف القطع على اساس الحجم 

 .الیدوي

  ملخص عن المشروع

 .جائت ھذه الفكرة كخطوة تكمیلیھ لعملیات التصنیف الموجودة في الخطوط الأنتاجیة نظرا لعملیات التطور التي تحدث في العالم

  المنـــــــاقــشـــــــــــــــــة

تعمل عمل المتحسس في المشروع حیث تأخذ الكامیرا صورة للقطعة ومن ثم تبعث ھذه الصورة إلى  )webcam(تم استخدام كامیرا  

حیت یتم مقارنة الصورة بصور مخزونھ مسبقا ومن خلال البرنامج یتم معرفة حجم ) MATLAB(الحاسوب من خلال برنامج بلغة 

ب إلى الذراع لكي یحمل القطعة إلى الحزام الناقل حیث یتم توزیع القطعة وإعطاء الإیعاز من خلال دائرة كھربائیة مربوطة مع الحاسو

  DCالقطع حسب المكان المحدد عن طریق ماطورات 

  

                  

  

  
  
  



١٢ 
 

  للمرحلة النھائیة ورقـــة مشــــروع الطـالـــب
  

  جامعة بغداد  ھندسة الخوارزميالكلیة   سكیقسم ھندسة المیكاترون ٥:تسلسل المشروع  ٢٠/٥/٢٠١٢:التاریخ

 اسم المشروع  نظام الري الأوتوماتیكي باستعمال متحسس الرطوبة  

 أسماء الطلاب  نداء عبد الكریم حنتوش   سجى حامد مجید 

  ١الأستاذ المشرف   ھشام جاسم حسن  میكانیك: الاختصاص

 ٢الأستاذ المشرف  عي حسین مري میكانیك: الاختصاص 
  المشروعالغرض من 

  .الھدف من المشروع ھو السیطرة والحفاظ على كمیة المیاه حسب حاجة التربة الى الرطوبة

  ملخص عن المشروع

للتقدم الحاصل في مختلف العلوم والتطور في التكنولوجیا وقلة المیاه ظھرت فكرة السیطرة والحفاظ على كمیة المیاه بجعل عملیة " نظرا
 .بواسطة متحسسات رطوبة التربة والتحكم بالري بواسطة الحاسبة وذلك حفاظا على المیاه من التبذیرالري تتم اوتوماتیكیا 

  المنـــــــاقــشـــــــــــــــــة

كوسیلة اتصال بین الادخال وھو الاشارة القادمة من المتحسس   (parallel port-pc interface)تم استخدام الربط البیني   

لغرض التحكم في التشغیل والاطفاء فیما اذا كانت رطوبة التربة  قلیلة ) مضخات المیاه ( وبین الاخراج وھو)  متحسس رطوبة التربة(

وھذا البرنامج (visual basic) سطة فیتم اعطاء اشارة تشغیل المضخات وترسل الاشارة بواسطة الحاسبة عن طریق برنامج بوا

  .  یوضح شروط الري حسب حاجة التربة الى الرطوبة وعند حصول الري وتشبع التربة یتم ایقاف المضخات اوتوماتیكیا
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  للمرحلة النھائیة ورقـــة مشــــروع الطـالـــب
  

  جامعة بغداد  ھندسة الخوارزميالكلیة   سكیقسم ھندسة المیكاترون  ٦ :تسلسل المشروع  ٢٠/٥/٢٠١٢:التاریخ

 اسم المشروع  )الطاقة المتجددة(نظام الري باستخدام الخلیة الشمسیة

 أسماء الطلاب  شھد مجید احمد   میس موفق مال االله

  الدكتور المشرف   لیث عوده. د  الكترونیك: الاختصاص

 الأستاذ المشرف  علاء عبد الامیر الكترونیك: الاختصاص 
  من المشروعالغرض 

 .الھدف من المشروع ھو استخدام الطاقة الشمسیة المتوفرة بشده في العراق لتشغیل نظام ري في المناطق صعب توصیل الكھرباء إلیھا

  ملخص عن المشروع

الخلیة إن الطاقة الشمسیة المتحولة إلى طاقھ كھربائیة سوف تقوم بتشغیل كلآ من مضخة الماء والماطور المسؤول عن تحریك 
لغرض المقارنة بین ) digital comparter(حركة الماطور ستكون باتجاھین ویشغل عن طریق دائرة كھربائیة تحتوي على ،الشمسیة
  .المسؤولھ عن حركة الخلیة باتجاه كمیة الشمس الأكبر) two photo resister(فولطیة 

  المنـــــــاقــشـــــــــــــــــة

لأنھ لا یحتوي على حالة  (op-amp)إن عملیة المقارنة ستكون بصوره مستمرة وھذا یسبب حركھ غیر متزنة للخلیة  في حالھ استخدام 

یحتوي على ثلاث حالات الأكبر والأصغر والتساوي لذلك یوفر  (digital comparter)أما  (two photo resister)التساوي بین ال

  شمسیةالحركة المتزنة للخلیة ال
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  للمرحلة النھائیة ورقـــة مشــــروع الطـالـــب
  

  ٧ :تسلسل المشروع  ٢٠/٥/٢٠١٢:التاریخ
قس                    م ھندس                    ة  

  سكیالمیكاترون
  جامعة بغداد  ھندسة الخوارزميالكلیة 

 اسم المشروع  إنسان آلي نقال یتجاوز العوائق

 أسماء الطلاب  لینة كامران احسان  اسراء جواد كاظم

  الأستاذ المشرف  یعرب عمر ناجي   میكاترونكس: الاختصاص

   
  الغرض من المشروع

 قادرة عل تحسس العوائق وتجنبھا )  mobile robot(الھدف من المشروع ھو تصمیم عربة

  ملخص عن المشروع

روبوت المقترح في ھذا المشروع قادر على ان یتجنب العوائق ویمكن استعمالھ في مدى واسع من التطبیقات وتم تحقیق ذلك 
  .لغرض التحكم في عملیة الحركة ككل AT89C51والمعالج الدقیق  IRباستعمال المتحسس 

  المنـــــــاقــشـــــــــــــــــة

وبایل روبوت المقترح في ھذا المشروع وذلك باستعمال انواع متعددة من السنسرات  تم ایجاد وبعد تطبیق اختبارات متعددة على الم

  .صغیرة بالمقارنة بالمتحسسات الأخرى  noiseھو الاكثر ملائمة لھذا التطبیق لان نسبة ال  IRان 

 

  

         

                                                             

  

  

  

  



١٥ 
 

  للمرحلة النھائیة ورقـــة مشــــروع الطـالـــب
  

  ھندسة الخوارزميالكلیة   سكیقسم ھندسة المیكاترون  ٨: تسلسل المشروع  ٢٠/٥/٢٠١٢ :التاریخ
جامعة 

  بغداد

  اسم المشروع  التحكم بسرعة الماطور الكھربائي 
 أسماء الطلاب  مروان قیس محمد  مروان قیس محمد

  ١الأستاذ المشرف   كھرباء: الاختصاص  كھرباء: الاختصاص

 ٢الأستاذ المشرف   : الاختصاص 
  الغرض من المشروع

  .فولت للتحكم بسرعة دوران الماطور  ٦فولت واخرج  ١٢الھدف من المشروع إدخال فولتیة ثابتة  

  ملخص عن المشروع 

 .الماطور الكھربائي لغرض تقلیل استھلاك الطاقة الكھربائیةتعتمد على إدخال فولتیة ثابتة والتحكم بھا لغرض التحكم بسرعة دوران 

  

  :المنـــــــاقــشـــــــــــــــــة

وقد تم عمل تمثیل ، إن ھذا المشروع یتضمن عمل دائرة كھربائیة تقوم بتقلیل الفولتیة الداخلة لھا والتحكم بسرعة الماطور الكھربائي 

  .وقد تم مقارنتھا مع النتائج العملیة وإیجاد النتائج   MATLABبرمجي باستخدام 

  

  

  

  

    
  
  
  
  



١٦ 
 

  للمرحلة النھائیة ورقـــة مشــــروع الطـالـــب
  

  جامعة بغداد  ھندسة الخوارزميالكلیة   سكیقسم ھندسة المیكاترون ٩ :تسلسل المشروع  ٢٠/٥/٢٠١٢:التاریخ

 اسم المشروع  تصمیم مكنسة ذكیة

 أسماء الطلاب  حسینصفاء عبد الكریم   صفا حسین حمودي

  ١الأستاذ المشرف   أیمن احمد صالح  سیطرة: الاختصاص

 ٢الأستاذ المشرف  آمنة عبد الھادي صالح  میكاترونكس:الاختصاص 
  الغرض من المشروع

  . الھدف من المشروع ھو تصمیم مكنسة ذكیة تعمل على مسح كامل لمساحة العمل ثم تعمل على تنظیف المكان المحدد

  

   عن المشروعملخص 

 image )باستخدام تقنیة   MATLABرنامج یتضمن ھذا المشروع جزء نظري وجزء عملي أما الجزء النظري یتضمن بناء ب

processing)الأوساخ المبعثرة  في مساحة العمل وثم یتم إرسال إشارة إلى المكنسة  عأي بالتقاط صورة للمساحة المحددة لتمییز مواق

  .الذكیة لتتوجھ نحومواقع الأوساخ المحددة وإزالتھا نھائیا من منطقة العمل 

 

  المنـــــــاقــشـــــــــــــــــة

  

وعند اخذ الصورة یتم .ساخ المحددة لازالتھاإن استخدام الكامیرا سھل لنا تحدید وتوجیھ مسار المكنسة الذي یجب أن تتبعھ نحو الأو

  .إدخالھا إلى البرنامج وحساب المسافة وتحدید الإحداثیات لمواقع الأوساخ في مساحة العمل

  
   

  

  

  



١٧ 
 

  للمرحلة النھائیة ورقـــة مشــــروع الطـالـــب
  

  جامعة بغداد  الخوارزميھندسة الكلیة   سكیقسم ھندسة المیكاترون  ١٠ :تسلسل المشروع  ٢٠/٥/٢٠١٢:التاریخ

 اسم المشروع  محاكاة ید میكاترونیكیة حیویة

 أسماء الطلاب  ھناء فاضل كاظم    رواء سعدون عبد العزیز 

  ١الأستاذ المشرف   سیف غازي  میكاترونكس: الاختصاص

 ٢الأستاذ المشرف   : الاختصاص 
  الغرض من المشروع

  ).السبابة(و بالتحدید أصبع ) یــــد جسم الانسان ( لاحد اطراف جسم الانسان الھدف من المشروع ھو عمل محاكاة تقریبیة 

  

  ملخص عن المشروع

بعد عمل العدید من عملیات البحث والدراسات بخصوص ھذا المشروع تم محاكاة الاصبع كذراع الي ومعاملة احداثیات الحركة لتلائم احد 
 ).الروبوت ( مصفوفات ومعادلات التحویل  ومصفوفات الحركة الامامیة للذراع الالي اصابع یــد جسم الاتسان  و اخذ بنظر الاعتبار 

  

  المنـــــــاقــشـــــــــــــــــة

لبناء معادلات ومصفوفات التحویل والحركة الأمامیة للإصبع المحدد وتم استنتاج المصفوفة النھائیة  MATLABتم استخدام برنامج 

  .التي تم استخدامھا بالمشروع )  home ,grasping and special(للمواقع الحركیة الثلاث  Zوالتي تمثل الدوران حول المحور 

  

  

                    

  

  



١٨ 
 

  للمرحلة النھائیة لـــبورقـــة مشــــروع الطـا
  

  جامعة بغداد  ھندسة الخوارزميالكلیة   سكیقسم ھندسة المیكاترون  ١١: تسلسل المشروع  ٢٠/٥/٢٠١٢ :التاریخ

 اسم المشروع  تخطیط المسار لإنسان آلي نقال

 أسماء الطلاب  إیمان حمید   رجاء حلو

  ١المشرف الأستاذ   إسراء رافع شریف. م. م  ھندسة میكاترونیكس: الاختصاص

 ٢الأستاذ المشرف  احمد رحمان جاسم . م. م ھندسة میكاترونیكس: الاختصاص 
  الغرض من المشروع

 .تصمیم إنسان آلي نقال لھ القدرة على اكتشاف مواقع بدایة الحركة و الھدف و العوائق المعترضة للطریق  

  ملخص عن المشروع

لیعمل على تفحص و تمییز مكونات بیئة عمل الإنسان الآلي من خلال استعمال  MATLABیتضمن المشروع تصمیم برنامج متكامل بلغة 
الأمر الذي یجعل الإنسان الآلي لھ ألقدره على الحركة بصورة مستقلة من نقطة ، متحسس بصري و ربط بیني مع الحاسبة الشخصیة 

  .البدایة إلى نقطة الھدف مع تجنب العوائق 

  المنـــــــاقــشـــــــــــــــــة

  :الشكل الآتي یوضح المراحل الرئیسیة لتنفیذ المشروع 

  
    

  

  

  

                                       


