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The aim of our project is to design a robotic arm with three degrees of 

freedom using an Arduino UNO microcontroller. 

The arm was designed using Solidworks software and then cuttin those parts 

from aluminum molds, and connecting them using some screws. The arm relies 

in its movement on three stepper motors, the first of the NEMA 17 to move the 

base of the arm, and two of the type 28BYJ-48 to move second and third joint 

of the arm. 

The arm movement is controlled using the arduino IDE using the Arduino C 

language on the Arduino development environment. 

 When connected to the electrical supply, the arm takes the home starting 

position until each joint reaches the end-stroke sensor of each motor, which acts 

as an on/off button. Finally, the arm begins the movement specified in the 

Arduino program. 

In Graduation Project 2: 

The overall design has been improved, with the addition of a gripper designed 

in SolidWorks, made of plexiglass that opens/closes using a servo motor. 

It acts as an effective end for the robot. 

 A display screen and a keypad were added to give the robot direct commands, 

they are placed above a wooden case made of medium-density fiber MDF, in 

which the controller and most of the connecting wires are hidden. 

The Android application is designed with the APPINVENTOR programming 

environment developed by Google and managed by MIT, the app runs in 

parallel with the input panel and display, enabling the user to give remote 

commands via a Bluetooth chip connected to the Arduino. 

Image processing techniques were used in an application to deliver the center of 

the gripper (end effector) of the robot, to a selected point of the image with 

precision.
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Figure  2-１مثال عهى رساع حسهسهً مع سج دسخاث حشٌت. 
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Figure  2-２حىضٍح باسامخشاث دٌنافٍج هاسحنبشغ. 
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  زجت حسيت:دn النمىذج الهندس ي العكس ي لسوبىث ًمتلك 

 ( ex,ey,ez) المىقعأي  له الإحداثياث الحقيقيت المطلىب الىصىل إليها هى النمىذج الري هدخل 

التي جضع النهاًت المؤثسة ، ( t1,t2,t3)الزواًا: جتالياث المتغيراث المفصليت فنحصل من حل النمىذج على جميع

 المطلىب. ) المىقع(للسوبىث في 

 هحصل
ً
التي جصف  T0Nالنمىذج العكس ي من جطبيق التحىيلاث المثلثيت والسياضيت على مصفىفت  على حل  عادة

 (المتغيراث المفصليت) الزواًا علاقاث مثلثيت جتيح لنا معسفت قيم جتالياث مما ًمكننا من جحدًد ،السوبىث بشكل كامل

 حساب الزاويت الأولى:

Theta1,1=arctan2(ex,ey) 

Theta1,2=arctan2(-ex,-ey) 
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 حساب الزاويت الثالثت :

 : sin(theta3)من المعادلاث فتكىن  cos(theta3)هحسب قيمت 

   ( 3)  √1      ( 3)  

 

     3 1      2( √1     ( 3)        ( 3)) 

 

     3 2      2( √1     ( 3)        ( 3)) 

 

 حساب الزاويت الثاهيت  :
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Figure  2-３ عمهٍاث معاندت انصىسة 
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Figure  3-１طىيمحشك خ Nema 17. 
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Figure  3-２ 82محشك خطىيBYJ-48 5V. 
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Figure  3-３محشك انسٍشفى ومكىناحه 
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Figure  3-４ مىدٌىلULN2003 
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Figure  3-５ 82حىصٍم انمحشك انخطىيBYJ-48  مع الأسدوٌنى ومىدٌىل انقٍادةULN2003 
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Figure  3-６ داسة انقٍادةA4988 
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Figure  3-７.بعض أشكال حساساث نهاٌت انشىط 
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Figure  3-８مبذأ عمم انمشفش انضىئً انخزاٌذي 
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Figure  3-９نىحت انمفاحٍح انمسخعمهت فً مششوعنا 
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Figure  3-１０حت انمفاحٍححىضٍح مبذأ عمم نى 
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Figure  3-１１ شاشتlcd 16*2 مع حىضٍح منافزها 
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Figure  3-１２ حىضٍح حىصٍمlcd مع أسدوٌنى 
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Figure  3-１３ حىصٍم انشاشت مع أسدوٌنى باسخعمال بشوحىكىلI2C 
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Figure  3-１４ ششٌحتHC05 
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Figure  3-１５  حىصٍم ششٌحتHC05 مع أسدوٌنى 
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Figure  4-１حصمٍم انزساع عهى بشنامح انـ solid works. 
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Figure  4-２اخزاء انزساع. 
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Figure  4-３ 82حثبٍج انمحشكٍن انخطىٌٍنBYJ-48 عهى انهٍكم. 
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Figure  4-４.حثبٍج حساس نهاٌت شىط عهى طشف انزساع 
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Figure  4-５ حثبٍج داسحً انقٍادة 5—4 انشكم .ULN2003. 
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Figure  4-６.حثبٍج داسة انقٍادة عهى الأسدوٌنى مٍغا وإخشاء انخىصٍلاث مع انزساع 
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Figure  4-７1فً مشحهت مششوع انخخشج  شكم اننهائً نهزساعان 
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Figure  4-８قاعت انمششوع و انعهبت انخشبٍت 

Gripper Solidworks   
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Figure  4-９  حصمٍم انكماشت عهى بشنامحsolidworks فً عذة وضعٍاث 
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Figure  4-１０  1حنفٍز انكماشت و حشكٍبها 
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Figure  4-１１  حصمٍم قشص انمشفش فً بشنامحSolidWorks 
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Figure  4-１２ انخاص بمحىس محشك انقاعذة حشكٍب انمشفش 

BYJ
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Figure  4-１３   انمحشكاث اندانبٍتحشكٍب مشفش نكم من 
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Figure  4-１４ انشاشت و نىحت انمفاحٍح 
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Figure  4-１５شكم نىحت انمفاحٍح 
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Figure  4-１６حىصٍم ششٌحت انبهىحىد مع أسدوٌنى 
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Figure  4-１７واخهت حطبٍق الأنذسوٌذ انمسخعمم فً انمششوع 

 ( قبل البذء بتطبيق معالجت الصىرة.78-4الىهائي )الشكل  شكلهليصبح بعذها الروبىث في 

 

Figure  4-１８انشكم اننهائً نهشوبىث 
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في الخطىة التاليت بإعطاء كل مه رراعي الكماشت اللىن الأخضرقمىا 

الماتلاب بجهاز اللابتىب و  
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