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الآية 

 :قال تعانى 

﴿مَا أصََابَ مِهْ مُصٍِثحٍَ فًِ الْْرَْضِ وَلََ فًِ أوَْفسُِكُمْ إلَِا فًِ كِتاَبٍ مِهْ قثَْمِ أنَْ 

ِ ٌسٍَِرٌ  ًْ لََ تأَسَْوْا عَهىَ مَا فاَتكَُمْ وَلََ تفَْرَحُوا تمَِا * وثَْرَأهَاَ إنِا ذَنكَِ عَهىَ اللَّا نكَِ

ُ لََ ٌحُِةُّ كُما مُخْتاَلٍ فخَُورٍ﴾  آتَاَكُمْ وَاللَّا
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ABSTRACT 

With the recent rapid development in communications and processing 

capabilities ,more functionality  ,and efficiency can be achieved by 

microcontrollers .this project aims to introduce and implement a line 

following  car ,Arduino Uno will be used to control the car and its 

peripherals .the car has 2 LDR module sensors implemented on its front 

side which send light pulses that should be reflected off surface .the 

reflected light intensity determines the color of the object and hence the 

track to follow .DC motor along with gears will be used to control the 

wheel movement and direction. 
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المستخمص 

التقنيات أدى التطور السريع في مجالات الاتصالات الحديثة و قدرات المعالجة ، إلى المزيد من 

الوظائف و الموثوقية و التكنولوجية مما أدى إلى رفع كفاءة الإنتاج بالإضافة إلى تعدد 

، و وييدف المشروع إلى التحكم في سير عربة تتبع عتمادية في المجالات الصناعية المتعددهالإ

. لمسيطرة عمى السيارة و الأجيزة الطرفية  تستخدم المتحكم المتعالج الدقيق مسار معين

 الموضوعة في (LDR module sensor)السيارة لدييا العديد من حساسات المقاومة الضوئية 

الجانب الأمامي السفمي حيث يرسل جياز الإرسال الأشعة إلى السطح ومن ثم تنعكس ىذه 

الأشعة ، وشدة الضوء المنعكس تحدد لون السطح الذي تسير عميو العربة واستخدمت محركات 

 .التيار المستمر لمتحكم في حركة العربة و اتجاىيا
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