


Cover page
Project title: Tile Grout Filling Robot	Academic Year: 2023-2024
Group Members: Yazan Al-Sedih 12010059	Department Name: Computer Engineering Bara Al-Sedih	12010060

Project Type:	Hardware

Supervisor Name: Dr. Raed Al-Qadi
[image: ]جامعة النجاح الوطنية
كلية الهندسة وتكنولوجيا المعلومات
An-Najah National University
Faculty of Engineering and IT


Issue number: GP1-4
Quality and Accreditation Unit -ABET Center
Room: 112610
Ext: 88-2223
E-mail: equ@najah.edu



:الملخص

يقدم هذا المشروع حلاً مبتكراً لمشكلة لم تُعالج من قبل في ملء جبس البلاط، يهدف إلى تقليل الوقت والجهد المطلوبين من العمال بشكل كبير مع تخفيف مخاطر إصابات اليد والركبة. يعتمد نجاح المشروع على عدة مكونات حرجة: تصميم وبناء هيكل روبوت مستقر للتنقل السلس على الأرضيات المبلطة، وتطوير آلية ملء الفجوات الدقيقة لتوزيع الجبس بدقة، ودمج .نظام تحكم قوي للتشغيل المستقل
يتم استخدام استراتيجيات الاختبار الشامل والمعايرة وإدارة الطاقة لتحسين الأداء. بالإضافة إلى ذلك، يتم تطوير واجهة سهلة الاستخدام لضمان سهولة التشغيل. من خلال هذه الجهود، يقدم المشروع حلاً شاملاً وفعالاً لتعزيز سلامة العمال وإنتاجيتهم في تطبيقات جبس البلاط.

:الأهداف
:تطوير هيكل روبوت مستقر
· تصميم وبناء هيكل روبوت قوي ومستقر قادر على التنقل السلس على الأرضيات المبلطة.
· ضمان قدرة الهيكل على دعم جميع المكونات اللازمة، بما في ذلك المحركات وأجهزة الاستشعار وآلية توزيع الجبس.
:تصميم آلية ملء الفجوات الدقيقة
· تطوير آلية لتوزيع الجبس بدقة في فجوات البلاط.
دمج نظام تحكم قوي:
· تنفيذ نظام تحكم للتنقل والتشغيل المستقل للروبوت.
· استخدام أجهزة الاستشعار لتتبع المسار لتعزيز دقة التنقل

:المنهجية
:التصميم والبناء
· تصميم الهيكل: تجميع هيكل خشبي مستقر مع محركات تدرجية وعجلات ومكونات ميكانيكية أخرى.

:آلية ملء الفجوات
· تصميم الآلية: تصميم آلية دقيقة لتوزيع الجبس باستخدام مكونات مثل المضخات التمعجية أو مضخات الحقن.
ملاحظة: لم يتم تنفيذ هذا المشروع من قبل.
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