SONUÇLAR
Bu proje kapsamında temel elektronik malzemelerden yararlanarak otonom yol takip edebilen bir araba tasarımı gerçekleştirilmiştir. Öncelikle çizgi takibi yapan robot arabalar ve farklı çizgi takip algoritmaları araştırılmıştır. Gerçekleştirilen araba tasarımının yol takibinde kullanılmak üzere TCRT5000 çizgi izleme sensörü tercih edilmiştir. Çizgi izleme sensöründe 3 adet kızılötesi alıcı ve verici bulunmaktadır. Yol takibinde basit çizgi izleme algoritması kullanılmaktadır. Çizgi takibinin çok çeşitli etmenlere bağlı olarak değiştiği proje sonucunda gözlemlenmiştir.  
ÖNERİLER
Başarılı ve verimli çizgi takibinin temel olarak aşağıdaki etmenlere bağlı olduğu görülmüş ve çizgi takibinde bunlara dikkat edilmesi tavsiye edilir:
· Çizgi kalınlığı

· Kızıl ötesi sensörlerin sayısı

· Kızıl ötesi sensörlerin birbiri arasındaki mesafe

· Kızıl ötesi sensörlerin hassasiyeti

· Kızıl ötesi sensörlerin yola göre konumu

· Kızıl ötesi sensörlerin birbirine göre konumu

· Pil gücü

· Çizgi izleme algoritması
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