
I 
 

 إهداء

 

 الله عليه وسلم. محمد صلى إلى معلمنا وقائدنا وحبيبنا وشفيعنا و قدوتنا
 

لى من هم أكرم منا جميعا شهداء وإإلى من رسموا بدمائهم خارطة الوطن وطريق المستقبل وهندسوا بأجسادهم معاقل العزة والكرامة 
 الوطن الحبيب.

 
 الياسمين وتواروا خلف القضبان ليفسحوا لنا النور أسرانا البواسل.إلى الذين عشقوا الحرية التي تفوح منها رائحة 

 
 أقول لهم: وأمي التي زودتني بالحنان والمحبة إلى أبي الذي لم يبخل علي يوماً بشيء،

 
  طلاع والمعرفة.لحياة والأمل والنشأة على شغف الإأنتم وهبتموني ا

 .إلى إخوتي وأسرتي جميعا

 .أصبح سنا برقه يضيء الطريق أماميإلى كل من علمني حرفاً 
 

 نا الأعزاء.ءإلى من ضاقت السطور لذكرهم فوسعتهم قلوبنا أصدقا
 

وبرحابته سماحة  ،فأظهر بسماحته تواضع العلماء، أو هدى بالجواب الصحيح حيرة سائليه ،إلي كل من أضاء بعلمه عقل غيره
 . العارفين

مشرفنا الحبيب الأستاذ عبد القادر   وأخاً  وناصحاً  بذل جهده ووقتة وكان لنا مرشداً إلى من رسم معنا خطوات هذا النجاح الى من 
 الزرو.
 
 

 

 

 



II 
 

 

 الملخص

 

الزيادة أو النقصان  زن المنتج ضمن نطاق محدد يمنع منللمحافظة على و في خطوط الإنتاج المؤتمتة هناك حاجة ماسة 

 في الوزن حسب معايير الجودة و الإنتاج.

إشارة  يستخدم نظام "فحص الوزن" ضمن خطوط الإنتاج للوصول الى الغاية المطلوبة و ذلك من خلال الحصول على

 الضجيج مما يؤثر على القراءةمن العديد من مصادر التشويش و  الإشارةهذه و تتأثر  ثناء مروره بخط الإنتاج،ألوزن المُنتج ا

 للوزن.  الحقيقة

ومقارنته بالوزن الفعلي من خلال نظام  المتحرك على نظام فحص الوزن  قراءة وزنة المُنتج إلى  مشروعنا هدفي

 قياس دقة زيادة في يساهم سوف ذاوه لقَبول أو رفض المُنتج قبل تعبئته من قبل الأيدي العاملة،  متحكمكهروميكانيكي باستخدام 

.…….………………………………………………………والإنتاج التوزين عملية على سرعة المحافظة مع الوزن 



III 
 

 

Abstract 

 

In automated production lines, were the mass of single product must be maintained within 

predefined weight narrow range, a dynamic weight system is required to attain this objective.  

 

Checkweigher is integrated in the production line to reduce the overweight and underweight 

of the product by acquiring the weight signal from the load cell which affected by different sources 

of noise and vibration and extracts the correct weight. …………………………………………… 

 

The main objective of this project is read the weight of dynamic product on the 

checkweigher system and make comparison between it and actual weight through electromechanical 

system by using controller to accept or refuse the product before packaged by working hands, This 

will increase weighing accuracy while maintaining or increasing the production speed. 
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