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ABSTRACT 

 
 
    The idea of this project depends on using Atmega32 
microcontroller to direct a standard model of auto (car) by 
translate incoming signals from sensors around the model. So 
when the model restricted by any objection microcontroller 
detect that and send to motor on the model to reverse wheel 
direction and turn angular to avoid the obstacle. 
 
     To reach these target C language is used to program the 
microcontroller according to desired flow chart, and for the 
model a four wheel (car) is used with two motors and set of 
gears for direct motion and rotation and the H Bridge L293D is 
selected to drive motors. 
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  تجرید
  
  
  
  

 )سيارة( نموذج هوذلك لتوجي  Atmega32تعتمد فكرة هذا المشروع إستخدام المتحكمة     
وبالتالي  ،الأطرافالواردة من المجسات المثبتة علي  الإشاراتقياسية من خلال ترجمة 

المتحكمة والتي بدورها ترسل عائق يتم اكتشاف ذلك بواسطة بأي  النموذجعندما يصطدم 
  .لعكس الحركة والدوران لتفادي العائق النموذجالموتورات المثبتة في  إلي إشارات

      
وفقا لمخطط الحركة المنظورة  Cالهدف تم برمجة دائرة المتحكمة بلغة للوصول إلي هذا     

موتورين وتروس ناقلة للحركة  و عة إطاراتمكونة من أرب  سيارة نموذجكما تم تعديل 
 . لهذا الغرض L293 هوعزم الدوران واختيار السواق
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