
محور دوران

النظام الميكانيكي

صندوق تروس

الخلية الشمسية
على القاعدة العلوية

دعامة
تضبط حسب

الفصل في السنة
 الصيف
أو الشتاء

أو العتدالين 
 قاعدة طبق

 استقبال
القمر الصناعي

قاعدة

نموذج
الستشعار

حاجز LDRLDR

موتور 
بخاصية
القفال
 الذاتي

البطارية
 والموتور

ووحدة التحكم

مفاتيح كهربية

رولمان بلي

قاعدة

A A

AAمقطع 



خلية شمسية

متحكم
الشحن

بطارية

الحمل الكهربي
للمستخدم

النظام الكهربي

الحمل الكهربي
لنظام تتبع الشمس



وحدة التحكم
أردوينو

تكييف إشارة الدخل

تكييف إشارة الخرج

IC 298

Physical system

مقاومات متغيرة حسب الضااءة
LDR's

بخاصيةموتور 
القفال
 الذاتي

واجهة المبرمج
PC

واجهة الصيانة والصلح�
PC

زر إعادة التشغيل

نظام التحكم



البرنامج

البداية

ReadLDRs

ReadSwitches

Average>=MinAverage

Serial print
“ Night Mode :

The system is sleeping "  

No

Serial Print
" Day Mode :

The system is active"

yes

1

4

Delay Waiting

4



LDRW>=LDRE+MinDiff

LDRE>=LDRW+MinDiff

WestSwitch==0
EastSwitch==0

yes

1

yes

No

No

No

No

2
34

yes
yes

5



التحرك ناحية الغرب2

digitalWrite
MotorCW_Pin

HIGH

Serial Print
" Moving To West "

true

ReadLDRs

ReadSwitches

WestSwitch==1

LDRE>=
LDRW

yes

yes

No

No

digitalWrite
MotorCW_Pin

LOW

5



التحرك ناحية الشرق3

digitalWrite
MotorCCW_Pin

HIGH

Serial Print
" Moving To East "

true

ReadLDRs

ReadSwitches

EastSwitch==1

LDRW>=
LDRE

yes

yes

No

No

digitalWrite
MotorCCW_Pin

LOW

4



ReadLDRs

LDRW=
analogRead(LDRW_Pin)

Serial Print
" LDRE =" , LDRE

LDRE=
analogRead(LDRE_Pin)

Serial Print
" LDRW =", LDRW

Average =
(LDRW+LDRE)/2

النهاية



ReadSwitches

EastSwitch=
digitalRead(EastSwitch_Pin)

Serial Print
East Switch Alert

WestSwitch=
digitalRead(WestSwitch_Pin)

Serial Print
West Switch Alert

EastSwitch==1WestSwitch==1

yes

No

yes

النهاية

No
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