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Abstract Body:
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:



يكتسب هذا المشروع أهمية بالغة كونه يُعالج الحاجة المتزايدة إلى استكشاف البيئات الخطرة وتنفيذ مهام البحث واإلنقا ذفي األماكن التي قد تُشكّل خطرً ا على حياة اإلنسان، كالمناطق الملوثة أو المباني التي تنطوي على تهديدات محتملة. وما يميّز هذا الروبوت هو قدرته على حمل األثقال، والعمل لمسافات طويلة، والتنقل باستخدام تقنية الحركيات العكسية، مما يمنحه مرونة استثنائية في الحركة وكفاءة عالية في استهالك الطاقة، وهو أمر ال غنى عنه في العمليات الممتدة

يتمحور المشروع حول عدة محاور رئيسية، أبرزها: تصميم هيكل الروبوت السداسي بما يكفل له حرية الحركة، والتحكم في المحركات عبر لوحة Arduino، فضال ً عن توظيف Raspberry Pi في مهام المالحة والتوجيه والكشف عن األجسام. كما أ ُ ولي اهتمام خاص لتوزيع الطاقة بكفاءة على المحركات، وتقليل استهالك الطاقة إلى أدنى مستوياته. والهدف الجوهري للمشروع هو بناء روبوت متكامل قادر على التحرك في بيئات معقدة ألغراض االستكشاف وضمان السالمة.

أما على صعيد المنهجية، فقد شملت العملية تصميم هيكل الروبوت وأطرافه وتصنيعها، ودمج أنظمة التحكم الخاصة بالحركة والمالحة، إلى جانب اختبارات الطاقة للتحقق من األداء األمثل. وقد مر ّ الروبوت بمراحل اختبار متتالية، بدءً ا من التنقل األساسي وصوال ً إلى المالحة الكاملة والكشف عن األجسام، حتى اكتمل في النهاية كنموذج أولي جاهز للعمل. 

[bookmark: _GoBack]وعلى الرغم من وجود تطبيقات روبوتية مشابهة، فإن الجمع بين تقنية الحركة السداسية والكشف المتقدم عن األجسام يمنح هذا المشروع طابعًا فريدًا يميّزه عن غيره. وال تتوفر حتى اللحظة أنظمة قائمة تجمع هذين العنصرين معًا في منصة واحدة مخصصة لالستكشاف في البيئات الخطرة.
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