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في تصميم وتنفيذ روبوت آلي يعمل على رميي كيرات عليى أم يام متحركية  يتلخص العمل 
 (.الأردوينو) بالمايكروكنترولرمقادة  خطويةيتم التحكم به عن طريق محركات 

وقيياس استخدام كياميرات مرييية و تطقيقيات معالاية الصيورة لفصيل الهيدي عين محيطيه تم 
 .ثابتم م عن موضع م افة 

لح يياب بعييد الهييدي و ( القييايجونبلغيية القرمايية )تصييميم الخوارزميييات و القرمايييات تييم  
تتقعييه ومعرفيية موقعييه خيي ل أزمنييه متعاققيية ليييتم بنيياس م ييارذ وميين ثييم اسييتخدام  ييذا الم ييار 

التييي تعمييل فييي بيميية الييزمن   open cvلتوقييع موقعييه الم ييتققلي اعتميياداً علييى مكتقيية 
 .الحقيقي

و توميييه منصيية اةماليية تييم اتنتقييال لمراليية الييتحكم بعييد معرفيية الموقييع الم ييتققلي للا ييم 
الكرات الذي يعميل عليى الهيواس المطيغوي  اييت ويممت ونفيذت بطاقية الحاملة لقاذي 
 .أردينوللمحركات الصادرة من بطاقة أوامر الدوران وتنفيذ  المرمزاتالكترونية لقراسة 

 والمقررات العلمية والمشكلة الأ مية ايت من للقحت العام اةطار عرض تم بدايةً 
 المتقعة والخطوات الم تخدمة الأدوات الى إضافة بالقحت القيام إلى أفطت التي

 ذات والأمنقية العربية المرمعية الدراسات كذلك  المنشود الهدي الى للووول
 مكتقات من وأدواتها وخوارزمياتها الصورة معالاة مقدأ على التعري تم بعد ا .الصلة

 والمتحركة الجابتة الأم ام لكشف المتقعة الأساليب كذلك  برماية وخوارزميات
 التنظير بمقدأ او ثابتة واادة كاميرا  باستخدام وذلك معينة نقطة عن بعد ا وقياس

 ظروي معرفة تم ايت . للأم ام  ال لقي الكشف أساليب من يعد والذي الما م
 . كفاستها  ومدى الطرق  ذذ من كل

 بها والتحكم قيادتها ونظم الخطوية المحركات عن عامة معلومات عُرضت كذلك
 .وبرماتها ميزاتها وأ م وانواعها  الأردوينو بطاقة إلى إضافة

 

 ت خطأ بن قة واادة كاميرا  بواسطة المواوفات معلوم ثابت م م بعد تقدير
 % 0.6يتااوز
  موقعه واستقراس بعدذ وتقدير المواوفات معلوم متحرك م م كشف

 %0.32 تتااوز ت خطأ بن قة واادة كاميرا  بواسطة الم تققلي
  بن قة  واةوابة عليه والرمي كاميراتين بواسطة ثابت م م بعد تقدير
100% 
 سيارة عن عقارة و و (84cm)×35 أبعادذ أامر متحرك م م كشف
 موقعه واستقراس بعدذ وتقدير  15mم افة على (أطفال لعقة) بعد عن تحكم

 الأمر وإعطاس وال قق الرمي زاويتي ا اب و كاميراتين بواسطة الم تققلي
 وتحقيق عليه والرمي المصممة الخوارزميات على اعتماداً  واةط ق بالدوران
 %50 بن قة اةوابة
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 أمزاس من التطقيقي النموذج لمكونات إضافة الروبوت وتنفيذ تصميم مراال عُرضت
  وإلكترونية (وأمزاس ا  اةمالة منصة) وميكانيكية (وقياساتها مريية كاميرات) بصرية

 والتووي ت المنصة لمحركات القيادة دارة وتصميم وبرماتها الأردوينو بطاقة)
 كآلية  المطغوي الهواس واعتماد  الكرات قاذي وتنفيذ تصميم كذلك  (اتلكترونية

   .ومواوفاتها له المكونة الأمزاس وشرح  للقاذي عمل
 واادة كاميرا  عن بعدذ وتقدير ارتفاعه معلوم ثابت م م تكتشاي خوارزميات تصميم
 منصة عن بعدذ وتقدير ملون متحرك م م لتتقع إضافة  معلومة مواوفات ذات ثابتة
 لحظة عند الم تققلي موقعه وتوقع (stereo vision) ثابتتين لكاميراتين ااملة
 . معينة
 على الرمي كذلك  .م افات عدة عند الجابت الا م على رمي تاارب أُمريت أخيراً 
 . الروبوت موقع عن15m م افة يقعد  متحرك م م

 


