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تطوير روبوت آل للإنقاذ ف حالات الوارث والطوارئ. يمن للروبوت تقديم مجموعة متنوعة من الخدمات ف حالات الوارث
والطوارئ، ‐ المساعدة الطبية الأولية: يمن للروبوت تقديم المساعدة الأولية للضحايا، ‐ التواصل مع الفرق البشرية: يمن

للروبوت التواصل مع فرق الإنقاذ البشرية وتبادل المعلومات وتنسيق الجهود. ويتم تطوير الروبوت من حيث تقنياتها : التحم عن
بعد: يمن تجهيز الروبوت بنظام تحم عن بعد يسمح للفرق البشرية بالتحم وتوجيه حركة الروبوت وتنفيذ المهام المطلوبة عن

بعد. يمن استخدام عدة روبوتات تعمل معا ف شبة لتنفيذ مهام متعددة ف نفس الوقت، مما يزيد من كفاءة العمل وقدرة
ن استخدام تقنية الطباعة ثلاثية الأبعاد لإنتاج قطع الغيار المطلوبة للروبوت بسرعة فالاستجابة. 3. الطباعة ثلاثية الأبعاد: يم

موقع الارثة، 4. الذكاء الجماع: يمن تطوير نماذج روبتيه تعمل بشل جماع، حيث يتعاون الروبوتات المختلفة ويتبادلون
المعلومات لتحسين التواصل والتعاون ف إجراءات الإنقاذ. يمن استخدام روبوتات مائية (مثل الغواصات) وروبوتات جوية
(مثل الطائرات بدون طيار) لتوفير نطاق واسع من المساعدة والرصد ف الوارث المختلفة. 6. التعاون مع الطائرات المسيرة

والمركبات ذاتية القيادة: يمن تطو أوير التعاون بين روبوتات الإنقاذ والطائرات المسيرة والمركبات ذاتية القيادة. 7. التصوير
والاستشعار عن بعد: يمن تجهيز الروبوت بأنظمة تصوير واستشعار عالية الجودة، مثل الاميرات وأجهزة الاستشعار الحراري
وأجهزة الرادار، مما يسهل تنسيق الجهود وتبادل المعلومات ف الوقت الحقيق. مما يساعده ف اتخاذ قرارات أكثر ذكاء وفعالية
أثناء عمليات الإنقاذ. ‐ التعلم من البيانات: يمن للروبوت جمع البيانات من مصادر مختلفة واستخدامها لتحسين أدائه واتخاذ

قرارات أفضل. مثل الاكتشاف المبر للضحايا أو تحليل سلوك الوارث. ‐ تحسين القدرات: يمن للروبوت أن يتعلم من تجاربه
السابقة ويحسن قدرته عل التعامل مع سيناريوهات مختلفة ف الوارث والطوارئ. 3. التفاعل والمساعدة: يمن للروبوت أن

يتفاعل مع الأشخاص ويقدم المساعدة بطرق متعددة، ‐ التفاعل التاب: يمن للروبوت التواصل مع الأشخاص عبر النص، 4.
جمع البيانات: يمن للروبوت جمع البيانات من مصادر مختلفة، مثل الاميرات، وأجهزة الاستشعار الحراري، 5. التقنية

ن للروبوت استخدام تقنيات رؤية الحاسوب لتحليل الصور والفيديو وتحديد المعالم الهامة فالموجودة: ‐ رؤية الحاسوب: يم
البيئة المحيطة. يمن أن تتضمن المونات التقنية الرئيسية للروبوت ما يل: 1. هيل وجسم الروبوت: يتون الروبوت عادةً من

هيل مياني يمنحه القوة والمتانة اللازمة للتحرك وتحمل الظروف القاسية. قد يون مصنوعا من مواد مثل الألومنيوم أو
البلاستيك المقوى. 2. الأجهزة الحساسة: يتم تجهيز الروبوت بأجهزة حساسة مثل كاميرات الفيديو عالية الدقة وأجهزة استشعار

جمع البيانات واستشعار المحيط وتوجيه الروبوت ف الحرارة وأجهزة الرادار والمستشعرات الأخرى. تساعد هذه الأجهزة ف
البيئة المحيطة. 3. الذراع والمشابك: يمن أن يون للروبوت ذراع يمن تحريها وتوجيهها للوصول إل الأماكن الضيقة أو

للتعامل مع العوائق. يمن أن تون البطاريات المعتادة أو مولدات الطاقة القابلة للتوصيل. يتم استخدام أنظمة التحم المبرمجة
للتحم ف حركة الروبوت واتخاذ القرارات اللازمة أثناء عمليات الإنقاذ. يرج ملاحظة أن هذه المونات ه مجرد أمثلة عامة،
وتعتمد المونات الفعلية عل نوع الروبوت ومهام الإنقاذ المحددة الت يتم تصميمها لتنفيذها. يمن للروبوت أن يتصل بشبة

إنترنت الأشياء (IoT) لتمين التواصل بين الروبوت وأجهزة أخرى ونظم أتمتة المنزل والبنية التحتية. مثل كاميرات المراقبة أو
أجهزة استشعار الدخان، يجب أن يون الروبوت متصلا بشبة اتصال سريعة وموثوقة، ‐ شبات الجيل الخامس (5G): توفر
سرعة اتصال فائقة وتأخير منخفض، يجب توفير نظام حماية قوي للروبوت، ‐ الاعتمادية والتحقق: يمن استخدام نظم التحقق

والمصادقة لضمان أن الروبوت يتفاعل فقط مع الأطراف المصرح لها والموثوقة. ‐ الحماية الفيزيائية: يمن اعتماد تصميم
الروبوت والمواد المضادة للتآكل والصدمات لتحسين متانته وحمايته من الظروف القاسية ف حالات الوارث.


