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Abstract 
Tennis, a widely popular game, is a racket sport that takes place on a rectangular and flat surface court. During tennis training sessions, manually collecting the balls can be a laborious task , and the process of retrieving the balls manually can be time-consuming and physically demanding. 
This project aims to address the laborious task of manually collecting tennis balls during training sessions by developing an autonomous robotic tennis ball collector. The objective is to design a robot capable of navigating the tennis court, detecting tennis balls using image processing techniques, and autonomously collecting them, thereby allowing players to rest instead of manually retrieving the balls. The robot features four independentlyactuated wheels. A gate mechanism is employed to push the tennis balls into a basket mounted on the robot. A camera mounted on the robot captures images, which are processed using OpenCV libraries on a Raspberry Pi to detect tennis balls through an edge detection algorithm. 
This project presents an effective solution for automating the collection of tennis balls during training sessions, providing convenience and relief to players from the manual collection task.
خلاصة
تنس، لعبة شائعة بشكل واسع، هي رياضة تستخدم مضربًا وتُقام على ملعب مستطيل ومسطح. خلال جلسات التدريب في التنس، جمع الكرات يدويًا يمكن أن يكون مهمة شاقة، وعملية استرجاع الكرات يدويًا يمكن أن تكون مستهلكة للوقت ومُتعبة جسديًا.
يهدف هذا المشروع إلى معالجة المهمة الشاقة لجمع الكرات يدويًا خلال جلسات التدريب في التنس من خلال تطوير جهاز جمع آلي لكرات التنس. الهدف هو تصميم روبوت قادر على التنقل في ملعب التنس، وكشف كرات التنس باستخدام تقنيات معالجة الصور، وجمعها بشكل آلي، مما يتيح للاعبين الراحة بدلاً من استرجاع الكرات يدويًا. يتميز الروبوت بأربع عجلات تعمل بشكل مستقل ويتم استخدام آلية بوابة لدفع كرات التنس إلى سلة مثبتة على الروبوت. يقوم الكاميرا المثبتة على الروبوت بالتقاط الصور، والتي يتم معالجتها باستخدام مكتبات OpenCV على Raspberry Pi لاكتشاف كرات التنس من خلال خوارزمية كشف الحواف.
يقدم هذا المشروع حلاً فعالاً لتأتيم جمع كرات التنس خلال جلسات التدريب، مما يوفر الراحة والإغاثة للاعبين من مهمة الجمع اليدوي.
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