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يواجه العمال العديد من التحديات في عملهم اليومي عند التعامل مع الأنابيب والأماكن الضيقة، كما ال يمكن للعمال الدخول للتحقق من وجود أي مشاكل بسبب صغر حجمها وصعوبة الوصول إليها.

تم تصميم روبوت PipeDetective ليمر بداخل الأماكن الضيقة ويقوم ببث فيديو مباشر، ثم استخدام معالجة الصور لاكتشاف الشقوق وتجنب العوائق. يمكن لـ PipeDetective أن يتحرك في الوضع التلقائي أو الوضع اليدوي عن طريق التحكم فيه باستخدام تطبيق إلكتروني. باستخدام هذا الروبوت، تصبح عملية الكشف عن الشقوق والمشاكل أكثر كفاءة، ويقلل من أخطاء الإنسان، ويزيد من الإنتاجية.
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