روبوت حل المتاهات :

الهدف من هذا المشروع هو تطوير روبوت ذكي مُحسّن للتنقل بكفاءة في المتاهات المعقدة. سيبرز هذا الروبوت بسرعته الاستثنائية في حل المتاهات، التي تم تحقيقها من خلال تحسين خوارزمية حركته. يتضمن هذا التحسين التحكم الدقيق في سرعة كل من المحركات اليمنى واليسرى.
الروبوت مجهز بأجهزة استشعار خاصة، مثل مستشعر الألوان لاكتشاف نقطة البداية والنهاية في المتاهة، ومستشعرات الألتراسونيك لفهم المحيط. كما أن الروبوت مزود بشاشة LCD لتقديم بعض الإحصاءات للمستخدم. الروبوت يحتوي على 3 مستشعرات ألتراسونيك لاكتشاف وجود جدران حوله. بالإضافة إلى ذلك، هناك مستشعر للألوان لاستشعار وصول الروبوت إلى نقطة النهاية في المتاهة. وستوفر شاشة LCD الإحصاءات للمستخدم. بالإضافة إلى ذلك، سيتم استخدام الأضواء الصمامية كمؤشرات للحالة الحالية. لدينا وحدة تحكم رئيسية واحدة لحل المسار وللتحكم في حركة الروبوت. ستوفر جميع الاستشعارات بيانات لوحدة الروبوت الرئيسية، مما يساعدها على اختيار المسار خلال المتاهة مع تجنب العوائق. سنستخدم Arduino كوحدة تحكم رئيسية.
السمة الرئيسية البارزة لروبوتنا ستكون حفظ المسار، حيث سيتم حفظ المسار الصحيح داخل الروبوت بعد إتمامه لحل المتاهة بأكملها، لذا إذا عاد الروبوت إلى نقطة البداية، لن يكون هناك حاجة لاكتشاف أي عوائق لأن الروبوت يحتوي بالفعل على المسار. كما سيكون هناك زر لإزالة المسار المحفوظ لتحفظ مسار جديد في المتاهة.

