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  دــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــالحم

  
حمده بعده أ نبي ص෋ෳة والس෋ෳم على من ෋ෲالحمد ว وحده وال

لج෋ෳل وجهه  كما ينبغي اكرين حمداً تعالى حمد الشاكرين الذ
ذا هم لك الحمد حتى ترฎ෪ ولك الحمد إوعظيم سلطانه الل

نى كنت ෋ أنت سبحانك إ෋ෲෲ إ෋ෲه إ ,رضيت ولك الحمد بعد الرضا
  .من الظامين

ว لى أمرى وأالحمد ෾ීرشدنى وهدانى الذي وفقنى وي 
الحمد ว فى ا෉ෲولين والحمد ว  ,به رضانيوقسم لى الخير وأ

෉ෲا ෉ෳفى الم ว خرين والحمد෉ෲعلى الى يوم الجمع فى ا
  .والدين

  والحمد ว خاتمة والحمد ว فى كل قت وحين مد ว بدأحال
   كثيراً  ى سيدنا محمد وعلى اله وسلم تسليماً لعوصلى اللهم 

  .والحمد ว رب العالمين
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Abstract 

Overtaking maneuver is the most dangerous road maneuver because of its serious 
consequences which causes vehicle damages, serious injuries and even life lost. 
The main motivation of this thesis is finding solution for the continuously 
increasing number of vehicle road accidents due to overtaking maneuver especially 
in high ways by developing safety application program that can assist drivers in 
overtaking maneuver. The safety-overtaking assistant will help the driver in such 
type of maneuver by informing him whether he/she can safely overtake or not. 

The safety-overtaking assistant application program will study all vehicles 
involved in the overtaking maneuver by knowing each vehicle velocity, 
acceleration, direction and distance between each vehicle and another. The 
overtaking decision will be taken carefully by using of mathematical equations that 
take in its consideration all safety aspects. 

In this research, the safety-overtaking assistant has been developed and tested 
using NCTUns VANET simulator. The testing results show that the application is 
working effectively as it should with zero mistakes or accidents. For future work, 
the safety-overtaking application program can be installed in real vehicle and 
tested in real environment. 
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  المستخلص

التخطي تعد من أخطر المناورات فى الطرق لما قد یلیھا من عواقب وخیمة من تلف المركبات مناورات 
لھذا البحث ھو إیجاد حل  ولقد كان المحفز الأساسي. الأشخاصوإصابات خطیر وقد تصل الى فقدان حیاة 

خصوصا فى الطرق السریعة  مرة ومتزایدة بسبب مناورات التخطيلھذه الحوادث التى تحدث بصورة مست
الآمن بمساعدة قائد  سیقوم نظام التخطي. نوارات التخطيعن طریق انشاء نظام سلامة یقوم بالمساعدة فى م

  .المركبة عن طریق إعلامھ بإمكانیة التخطى أم لا

كل المركبات التى تتأثر بھذه المناورة ومعرفة سرعة كل مركبة تخطى الآمن سیقوم بدراسة نظام ال
الآمن باتخاذ  سیقوم نظام التخطي. مركبة والأخرىتسارعھا وإتجاه تحركھا والمسافة التى تفصل بین كل و

  .السلامة بارھا كل نواحيتعاضیة تأخذ فى إر بواسطة معادلات ریقرار التخطي بحذ

شبكات المحاكي ل NCTUnsالآمن بإستخدام برنامج  یر وإختبار النظام المساعد للتخطيلقد تم إنشاء وتطو
 النظام وعملھ بصورة صحیحة بدون أي أخطاء فيولقد أثبتت النتائج مدى فعالیة . (VANET)المركبات 

وكعمل مستقبلى یمكن تجربة النظام على طرق ومركبات حقیقیة لنتمكن . الأداء أو تصادم بین المركبات
 .بعدھا من الإستفادة منھ فى أرض الواقع
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