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ABSTRACT 
 

       In light of continued progress in the world of communications and new 

technologies that evolve day after day and that contributed to the evolution 

of human life,The evolution in the remote control field  in the electronic 

devices become one of the most important techniques, Because  the remote 

control allows us to perform some tasks without need  ..... , This saves us a 

lot of effort, time and risk in some cases. 

 

         The aim of this project is to design system for operating number of 

electronic appliances in the home or other remotely areas through the use of 

cellular system (GSM). 

          There are two key components to the project design : 

   -Remote unit This unit consists of cell phone which is present in the 

remote place. 

  -Local unit This contains one cell phone and a Local Control Section, Local 

Control Section consists of a DTMF Receiver (DTMF decoder), ULN2003 

Darlington Driver , Micro Controller and the electronic devices . 

        The operating for the electronic devices done successfully via remote 

control unit through the cellular network (GSM). 
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  مستخلص
یوم بعد یوم  و التقنیات الحدیثھ  التي تتطور ظل التقدم  المتواصل في عالم الإتصالات في

یعد التطورفي مجال التحكم عن بعد في الأجھزة ألإلكترونیة  والتي أسھمت في تطور حیاة الانسان

وذلك اداء بعض المھام دون الحوجة لوجودنا بم عن بعد یسمح لنا حیث أن التحك,من أھم ھذه التقنیات

  .والمخاطر في بعض الاحیان الزمن ,یوفر علینا الكثیر من الجھد 

بنشغیل عدد من الاجھزة الالكترونیة في تصمیم نظام یقوم  ھوالھدف من ھذا المشروع 

  ) .GSM(من خلال  إستخدام النظام الخلوي  نظام عن بعد وذلك  المنازل او غیرھا

  : ھذا النظام من جزئین أساسین وھما یتكون

  ھذه الوحدة تتكون من الھاتف الخلوي  )Remote unit( وحدة التحكم عن بعد -

   ھذه الوحدة تتكون من الھاتف الخلوي ووحدة التحكم  ) Local unit(الوحدة المحلیة  -

 (DTMF دداتالمحلیة التي تحتوي علي مستقبل النغمة الثنائیة متعددة الترالمحلیة والتي 

Receiver(,ULN2003 Darlington Driver),(Micro Controller) (  والاجھزة

  . المراد التحكم بھا الالكترونیة

من بنجاح وذلك بتشغیلھا عن طریق وحدة التحكم عن بعد الاجھزة الالكترونیة تم التحكم في 

  . )GSM( خلال شبكة الھاتف الخلوي
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