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Project  #1
Robot Car

Robot car (#1)
الجسم الخارجي (Body):
· يمتاز جسم الروبوت بقدرة تحمله العالية للظروف المحيطة (كالتعرض للماء وللصدمات الخفيفة).
· يمتاز بالشكل الانسيابي لدعم سرعة الحركة داخل الماء وعلى سطحه وعلى الأرض.
الهدف من ذلك : هو أن يستطيع الروبوت فيما بعد السباحة على الماء والغوص في الماء دون ضرر لوحداته الداخلية هذا بالإضافة إلى السير على التربة والصخور الصغيرة فيتحمل الاصطدام بها.
مصادر الطاقة (Power Resources):
مصدر الطاقة الأساسي للروبوت هي بطاريات الليثيوم ( Li-ion ) لما تتمتع به من خصائص ومميزات , وبالطبع للتقليل من معدل الاستهلاك يمكن إضافة مولدات للطاقة تساعد في ذلك بإنتاج الطاقة , يمكن إذا كان الروبوت على الأرض وفي منطقة مشمسة توليد الطاقة من خلال الخلايا الشمسية لشحن بطاريته الأساسية , يمكن كذلك استخدام مولدات على إطارات الروبوت , كذلك داخل الماء وعلى سطحه يمكن استخدام مولد للطاقة بشحن بدوران محرك الروبوت (الخاص بالماء) أو يمكن وضع مولد يقوم بتوليد الطاقة بناءً على قوة اندفاع الماء نحو جسم الروبوت.
 المحركات (Engines):
بالطبع نحتاج لمحركات كهربائية لتحريك الروبوت ’ سيكون هناك محرك كهربائي لتحريك الروبوت , وآخر للالتفاف يمينا ويسارا , محرك آخر للسباحة في وعلى الماء ( يمكن إضافة محركين داعمين للمحرك الأساسي الخاص بتحريك الروبوت في حاله أن أردنا تشغيل وضع Turbo في الحالات الطارئة التي تحتاج للسرعة في السير ).
ملاحظة: شاهد الفيديوهات التالي ذكرها لأن فيها فكره لو تم تطبيقها ستغني عن جميع المحركات السابق شرحها.
وسائل الحركة (Means of movement):
· يمكن استخدام الإطارات (العجل) كوسيلة حركة للروبوت خارج الماء , أما داخل الماء فهناك عده اقتراحات لذلك ومنها :
· استخدام نفس الإطارات السابقة لكن بإضافة ريَش كريش المروحة لتسير داخل الماء وعليه , ثم نضيف زعنفة للالتفاف.
انظر الفيديو التالي : http://www.youtube.com/watch?v=RLZztFR17c8&NR=1
· استخدام مروحة خاصة في خلف الروبوت لتقوم بدفع الماء , ثم نضيف زعنفة للالتفاف.
· استخدام (6) أرجل للحركة داخل وخارج الماء ( انظر الموقع التالي : http://www.aquarobot.net:8080/AQUA/project.htm  , شاهد أيضا الفيديوهات التالية  والتي تحتوي على تجارب للروبوت RHex واستعراض قدراته العالية في تجنب العقبات:
الاختبار الأول للروبوت على أرض عشبية يظهر فيه كيفية حركته : http://www.youtube.com/watch?v=LG442JPwkPo
فيديو يرينا كيف يستطيع الروبوت السير وتجاوز جميع العقبات : http://www.youtube.com/watch?v=wIuRVr8z_WE
فيديو لكيفية سباحة الروبوت داخل البحر : http://www.youtube.com/watch?v=9Vm-gQ9_H9I
مشروع مماثل يمشي على الشاطئ وينزل في البحر : http://www.youtube.com/watch?v=pXXikLMXhtY
وهو يصعد الدرج ( السلم ) : http://www.youtube.com/watch?v=ik41wGh3x0g
وهو يسير على الثلج والجليد : http://www.youtube.com/watch?v=wcn6IvMe6jw
نسخة مصغرة بتقنية أحدث : http://www.youtube.com/watch?v=uOolBToFXL4
نسخة مضخّمة فشلت في السير نظرا لثقل الجسم بالنسبة للأرجل : http://www.youtube.com/watch?v=7FzBfES3Voo
عموماً استطعت الحصول على كتاب من 80 صفحة يشرح جميع الخصائص الفنية في صنع الـ RHex يمكن تحميله عن طريق الرابط:
http://www.martinbuehler.net/theses/Ned_Moore_thesis.pdf
الحساسات (Sensors):
· يمكن وضع حساسة لوجود الماء من عدمه ليتحول الروبوت تلقائيا من وضع البر إلى وضع الماء.
· يمكن وضع حساسات ميلان للاعتدال حين الأنقلاب.
· يمكن وضع حساسة لقياس درجة حرارة الجو المحيط بالروبوت سواءً كان هواء أو ماء.
وسائل الاتصال (Means of communication):
سيحتوي الروبوت على وسائل الاتصال والتالية:
· كاميرا لعرض ما أمام الروبوت لنتمكن من التحكم به عن بعد دون الحاجة لرؤيته .
· مايكروفون لنستطيع سماع الأصوات التي حول الروبوت إذا أردنا ذلك.
· سماعة لنستطيع التحدث مع من حول الروبوت إذا أردنا ذلك 
(يمكننا باستخدام المايكروفون والسماعة إجراء محادثات مع من هو بالقرب من هذا الروبوت بسهولة).
برنامج التحكم (Control program):
سيحتوي برنامج التحكم على شاشة لعرض بث الكاميرا , وأزراراً للتحكم بحركة الروبوت , وأخرى لتشغيل وإيقاف كل من السماعة والمايكروفون كل على حده , أزرار أخرى واحدة للإغلاق الطارئ وأخرى لتشغيل وضع Turbo , مؤشر لمستوى الطاقة , الحرارة وغير ذلك.
وسائل السلامة (Means of safety):
· لتجنب فراغ البطارية فجأة , سيتم وضع مؤشر للطاقة في برنامج التحكم لنتمكن من استعادة الروبوت (إلينا "مكان التحكم") قبل انتهاء الطاقة والتوقف المفاجئ له في موقف حرج أو مكان خطر.
· سيتم بناء كامل الدوائر الكهربائية بشكل محمي بواسطة بعض القطع الإلكترونية مما يجنبنا إحراق إي محتويات داخلية للروبوت.
· البطارية , الدوائر الكهربائية , المحركات جميعهم سيحاطون بغلاف ثانوي يحميهم من دخول الماء إليهم إذا ما لم يستطع الهيكل فعل ذلك لأي سبب.
· إذا ما فقد الروبوت إشارة جهاز التحكم فهو تلقائياً سيتحرك إلى مكان آمن (كجانب الطريق أو خارج الماء) ثم يقوم بتشغيل إشارة ضوئية تحذيرية.
إضافات أخرى (Other Add-ons):
· سيحتوي الروبوت على إضاءة أمامية وخلفية , إشارة تحذيرية في حالة فقد الاتصال أو التعطل المفاجئ.
· يمكن برمجة الروبوت على التحرك التلقائي إلى قاعدة الشحن الخاصة به ووصل نفسه بها ليشحن بطاريته في حاله قربها من الفراغ.
· يمكن برمجة الروبوت على إغلاق نفسه تلقائيا بعد مرور فتره من الوقت دون أي أوامر ترسل له حفاظا على الطاقة , ويبقى في وضع الاستعداد تأهبا لاستكمال عمله دون الحاجة إلى تشغيله يدويا.
نسخة خفيفة (Lite Edition):
يمكننا البدء في إنشاء نسخة خفيفة من الروبوت حيث تقلل علينا التكلفة المادية والبرمجية وتقلل الوقت في إكمال المشروع مما يساعدنا في إنجازه في أسرع وقت.
صحيح أن الروبوت بكامل مواصفاته أفضل من مواصفات النسخة الخفيفة , ولكن مبدئيا فقط سنقوم بعمل هذه النسخة ولاحقاً نقوم بتطويرها على أن نجهز النسخة الخفيفة للتطوير لاحقا.
مثلا:
· ميزة الغوص أو السباحة داخل وعلى الماء يمكن تأجيلها , على أن يعمل حسابها بصناعه هيكل مقاوم للماء ولضغطه (2 M) كحد أعلى تكفينا.
· الميزات الإضافية يمكن الاستغناء عنها مبدئيا كوضع الاستعداد , وخاصية الشحن التلقائي , ...
· بعض الحساسات غير الضرورية يمكن تأجيلها كحساسة قياس حرارة الجو ,  وجود الماء من عدمه على أن يعمل حسابهم فيما بعد.

Project  #2

Robot Vacuum
Robot Vacuum (#2)
الجسم الخارجي (Body):
· يمتاز جسم المكنسة بالخفة والمتانة المناسبتين لوظيفته.
· يمتاز بالشكل القرصي لتقليل حجمه وسهولة تخزينه.
مصادر الطاقة (Power Resources):
مصدر الطاقة الأساسي للمكنسة هو بطاريات الليثيوم (Li-ion).
 المحركات (Engines):
سيكون هناك محرك كهربائي لتحريك المكنسة في جميع الاتجاهات وبسرعة مناسبة , وستتمكن المكنسة من الالتفاف بزاوية قدرها 360 ْ أي في كل الاتجاهات.
وسائل الحركة (Means of movement):
حالياً وسائل الحركة غير محدده.
الحساسات (Sensors):
ستحتوي المكنسة على الحساسات اللازمة لتأدية وظيفتها ومنها:
· حساسات القرب للتجنب الاصطدام بالأجسام.
· حساسات لمعرفة وجود شخص في المكان أو لا.
· غير ذلك: حدد:....................................................................................................................................................................
برنامج التحكم (Control program):
سيحتوي برنامج التحكم على خيارات عديدة لبرمجة المكنسة كتحديد وقت بدء العمل , و إمكانية اختيار العمل حين لا يوجد شخص بالمكان (تجنباً للإزعاج) .
ملاحظة: من الأفضل عدم ربط المكنسة بالحاسب للتقليل من تكلفة الإعداد ولتسهيل عملها وبالنسبة لبرنامج التحكم فيمكن إما إضافة خياراته إلى نفس المكنسة أو وصل المكنسة بالحاسوب لبرمجتها عن طريق برنامج التحكم كلما أردنا ذلك.
وسائل السلامة (Means of safety):
· سيتم بناء كامل الدوائر الكهربائية بشكل محمي بواسطة بعض القطع الإلكترونية مما يجنبنا إحراق إي محتويات داخلية للروبوت.
· ستتمكن المكنسة تلقائياً من تحديد مسار سيرها بشكل آمن وتتجاوز جميع العقبات التي ستواجهها.
إضافات أخرى (Other Add-ons):
· سيحتوي الروبوت على فرامل , إضاءة أمامية وخلفية , إشارة تحذيرية في حالة فقد الاتصال أو التعطل المفاجئ.
· يمكن برمجة الروبوت على التحرك التلقائي إلى قاعدة الشحن الخاصة به ووصل نفسه بها ليشحن بطاريته في حاله قربها من الفراغ.
· يمكن برمجة المكنسة على إغلاق نفسها تلقائيا بعد اكتمال تنظيفها للمكان حفاظا على الطاقة .

Project  #3

Another simple ideas

Another simple ideas (#3)
الفكرة الأولى:
شاهد الفيديو : http://www.youtube.com/watch?v=2Dgaz6NIUFk
الفكرة الثانية:
ذراع آلية يمكن برمجتها للقيام ببعض الأعمال الطريفة وهي بمكانها كحمل حقيبتي بينما أرتدي حذائي مثلا!(يمكن الاستفادة منها في أشياء مفيدة)
الفكرة الثالثة:
.......................................................................................................................................................................................
.......................................................................................................................................................................................
.......................................................................................................................................................................................
.......................................................................................................................................................................................
.......................................................................................................................................................................................
