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Abstract 

 
This research aims to design electronic circuit to control a robot via 

bluetooth using android mobile phone. This system used the Arduino board 

and processed development environment designed an electronic circuit, it 

consists of transmitter and receiver. Transmitter is a mobile phone and the 

receiver is a bluetooth client HC-05. If wanted to send or receive data 

between Arduino and mobile phone, first needed to make a communication 

link to definition Arduino board to the mobile phone,connected Tx pin to 

Rx pin and Rx  to Tx. Transmit and receive refer to each device. This 

designed used Android application called “BlueArd” used to control, when 

pressed Left key  on “BlueArd” the motor1 move and motor2 stop (the 

robot tern left) and when pressed right key the motor2 move and motor1 

stop (the robot tern right) and when pressed Go key mtor1 and motor2 

move forward direction (the robot moved forward)  and when pressed 

Reverse key motor1 and motor2 move reverse direction(the robot moved 

reverse) and when we press Stop key motor1 and motor2 stop (the robot 

not moves).  
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 المستخلص 

 

 

لتصَميم  ي  البحثِ  في  هدفُّ هذا  للتحكم  الكترونية    الموبايل.   باستخدام  آليإنسان  دائرة 

دائرة    صممت   حيث   ينيو ووحدات معالجة متطورةد حة اورو ل هذا النظامِ  في    استخدم

ال  الهاتف  هو الالمرسل  نظام ارسال ونظام استقبال حيث كان  مِنْ تتكون   الكترونية  جوَّ

البياناتِ  تبادل  ل  . متصل مع لوحة الاوردينيو   (HC-05هو بلوتوث من النوع )  والمستقبل

ال الهاتف  ينيو والدالاوربين   إلى  من البلوتوث    (Rxالارسال )  توصيل نقطةب   قمنا    جوَّ

  Txإلى  من الاوردينيو    Rxال    في الاوردينيو وتوصيل نقطة  (Txنقطة الاستقبال ) 

   .تم بذلك تبادل البيانات  في البلوتوث و 

  في النظام   للتحكم  رويد دمع تطبيقات الان   ستخدمالذي ي   ”BlueArd“برنامج     استخدم

  يتحرك الموتور الذي في جهة اليسارفي التطبيق    يسارعلي مفتاح الضْغطُ  ال  عند ف،  

يتحرك     علي مفتاح اليمين في التطبيق  ضْغطُ  ال  عندويتحرك يسارا(    الانسان الالي)   فقط

اليمين  الذي في جهة  يمينا(   فقط   الموتور  يتحرك  علي  ضْغطُ  ال  عند و   )الانسان الالي 

اتجاه  التقدم للامام  مفتاح   الموتوران في    الامام )الانسان الالي يتحرك اماما( يتحرك 

الموتوران في اتجاه الخلف  علي مفتاح التقدم للخلف  ضْغطُ  ال  عندو  )الانسان  يتحرك 

)الانسان  لا يتحرك الموتوران  لتوقف  اعلي مفتاح  ضْغطُ  ال  عندو  ,الالي يتحرك للخلف( 

    الالي يتوقف عن الحركة(. 
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