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ملخص المشروع:
يركز هذا المشروع على تصميم وبناء روبوت ذاتي القيادة قادر على حل المتاهات باستخدام خوارزمية ملء الفيضان. استُلهم المشروع من الأهمية المتزايدة للملاحة الذاتية في مجالات مثل الاستجابة للكوارث، والتصنيع الذكي، وأتمتة الخدمات اللوجستية. هدفنا هو توضيح كيفية اتخاذ الروبوت قرارات فورية باستخدام بيانات المستشعرات وتخطيط المسار الخوارزمي.

يستخدم الروبوت مستشعرات الأشعة تحت الحمراء ووحدة LiDAR لاكتشاف محيطه، ويُحدّث خريطته الداخلية عند اكتشاف عوائق جديدة. بتطبيق خوارزمية ملء الفيضان، يُمكنه تعديل مساره تلقائيًا ومحاولة اختيار أقصر مسار،

حتى عندما لا يكون تصميم المتاهة الكامل معروفًا مسبقًا.

تضمنت عملية التطوير تصميم الأجهزة، ومعايرة المستشعرات، وبرمجة وحدة التحكم الدقيقة ESP32 باستخدام لغة Arduino C++، واختبار الروبوت في متاهة حقيقية.

مع وجود روبوتات مشابهة لحل المتاهات مثل Micromouse، إلا أن نهجنا يتميز بدمج منطق ملء الفيضان مع اكتشاف الجدران في الوقت الفعلي وإعادة التخطيط الديناميكي. وهذا يجعل الروبوت أكثر قابلية للتكيف وأكثر قوة، وهو أمر ضروري للتطبيقات الواقعية مثل روبوتات المستودعات ذاتية التشغيل، ووحدات البحث والإنقاذ، والمكانس الكهربائية الروبوتية، والآلات الزراعية التي يجب أن تعمل في بيئات لا يمكن التنبؤ بها.
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