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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.

Had this project been done before? Are there any similar applications available today?

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.
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Project’s Abstract:

في السنوات القليلة الماضية ، ازداد التركيز على الأتمتة واستخدام الروبوتات بسرعة في كل من المجالات الصناعية والاستخدام الشخصي. لذلك من الطبيعي أن نرى اندماج الروبوتات في حياتنا اليومية. خلال جائحة COVID-19 والقيود المفروضة عليه ، نما هذا الاتجاه مع الاستخدام الواسع للروبوتات لتقليل الاتصال البشري قدر الإمكان.
نهدف في هذا المشروع إلى بناء روبوت يرسم خريطة البيئة. سيستخدم الروبوت LIDAR لقياس المسافة بينه وبين ما يحيط به لإنشاء الخريطة. سيتمكن الروبوت أيضًا من التنقل بشكل مستقل بين نقاط معينة على الخريطة باستخدام المسار الأكثر كفاءة. يجب أن يتكيف الروبوت ديناميكيًا مع أي تغيير في البيئة (مثل إضافة أو إزالة العوائق) وأن يعكس هذا التغيير على الخريطة والطرق التي يسلكها. سيكون للروبوت وضعي تشغيل:
١. الوضع الاوتوماتيكي: يتحرك الروبوت ويرسم خريطة للمنطقة بشكل مستقل دون أي مساعدة من المستخدم.
٢. وضع التحكم من قبل المستخدم: سيتحكم المستخدم في حركة الروبوت باستخدام القفاز وإيماءات اليد.
سوف نستخدم المكونات التالية لهذا المشروع:

  LIDAR: لقياس المسافات لبناء الخريطة.

جهاز استشعار فليكس: لقراءة إيماءات اليد.

 Raspberry pi  وحدة التحكم الرئيسية للروبوت.

سيكون هذا المشروع قاعدة لمشاريع أكثر تقدمًا مثل روبوت ناقل ذكي.
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