صنع ذراع روبوتية تستطيع الإمساك بالأشياء موصولة بكاميرا ويتم التحكم بها عبر شبكة الإنترنت




	الأقسام الرئيسية للمشروع

	القسم الأول:(المكونات المادية)

	1. ذراع الروبوت وطبعا نصممه بأنفسنا

	2. حاسوب Computer للتحكم بالذراع

	3. خادم server

	4. شبكة الإنترنت Internet

	5. كاميرا webcam

	6. كبل توصيل بين الذراع و جهاز التحكم

	القسم الثاني:(المكونات البرمجية)

	1. لغة برمجة لإعداد برنامج التحكم الأساسي للروبوت مثل Turbo Pascal  أو Q Basic

	2. بيئة التشغيل إما Windows-me  أو Windows-XP

	3. بيئة التشغيل Windows-NT لجهاز السيرفر Server

	4. برنامج يعمل كمزود لملفات السيرفر Server واقترح برنامج Apache

	5. برنامج يسمح بنقل الصور عبر الشبكة باستخدام الكاميرا واقترح أن يكون برنامج Webcam 32

	6. لغة برمجة لصنع برنامج استقبال البيانات من السيرفر وتمريرها إلى برنامج التحكم بالروبوت وأقترح يكون Borland Delphi 6

	7. لغة برمجة للتحكم للتحكم بالروبوت عبر الإنترنت وأقترح أن تكون لغة PHP


القدرات المطلوبة:
1. مبرمجي الميكروكنترولر بلغة Assembly
2. مبرمجي أحد اللغات التالية: Turbo Pascal – Q Basic – C

3. مبرمجي لغة البرمجة المرئية Borland Delphi  – Visual Basic 6

4. مبرمجي لغة PHP 
5. مصممي دوائر رقمية
6. أشخاص لديهم خبرة في مجال الميكانيك أو لديهم أي معلومات في هذا المجال
هذا ليس كل شي

انه المبدئ فقط وهذا الملف سيطور ويضاف له أفكار جديدة وسيعدل عليه من قبل جميع من يحب المشاركة في المشروع وكل من لديه معلومات بهذا الشأن
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