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Abstract Body:
Items must be provided in the Abstract:
· Why do you think this project is important?  Please explain the significance of this
                   Project in brief. 
· In your point of view what are the important aspects that should be covered in the project?
· Objective(s): In your view, please explain the main objectives of the project.
· Methodology:  Give a brief outline of the application development process.


· Note: Please deliver this abstract early to ensure that your Project has been approved by the department’s projects committee. Registration will not be done without this approval.




Project’s Summary:
      منذ مئات السنين والإختراعات في قطاع الأتمتة تعاني لكنها في حالة تقدم . الأتمته الآن تظهر لتحدث تغيرات جذرية مدعومة بتكنولوجيا المركبات ذاتية القياده. ولهذه التكنولوجيا فوائد عده على الصعيد الاجتماعي من حماية للأرواح وتقليل للحوادث والتصادمات واستهلاك الوقود والتلوث ايضا. عدا انها تزيد من حركة الغير قادرين على الحركه. 
  لذلك في مشروعنا "سيارة ذاتية القياده" سوف نعمل سيارة الكرونية تقوم بثلاث مهمات : قياده ذاتية على المسار ، اكتشاف اشارة قف والاشارات الضوئية بالاضافة الى تجنب التصادم الامامي. 
النظام سوف يتكون من ثلاث وحدات : وحدة ادخال ووحدة معالجة بالاضافه الى وحدة تحكم.
وحدة الادخال تحتوي على نموذج كاميرا pi  بالاضافة الى مجس الترا سونيك متصلات بوحدة الراسبري باي. المعلومات التي تجمع من الكاميرا والمجس سوف ترسل الى وحدة المعالجه من خلال تقنية الوافاي. 
وحدة التحكم عبارة عن حاسوب يقوم بأكثر من مهمة : استقبال البيانات من قطعة الراسبري ، تدريب الشبكة العصبية – نيورال نتورك – والتنبؤ ، كشف الأجسام -اشارات المرور- ، قياس المسافة ، وارسال المعلومات الى وحدة التحكم من خلال اتصال USB . 
أما وحدة التحكم سوف تستخدم للتحكم بحركات السيارة  -أمام ، خلف ، يمين ، يسار – وسوف تستخدم الاردوينو لهذه المهمة. 
[bookmark: _GoBack]في هذا المشروع لغة البايثون سوف تسخدم لبرمجة الراسبري باي ومعالجة الصور ولغة C++ لبرمجة الاردوينو.  
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