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تعريف المشلة** المشلة الت يناقشها الموضوع تتعلق بالتحديات التقنية والتطبيقية الت تواجه تطوير الروبوتات المتنقلة،**:
دمج التقنيات مثل الذكاء الاصطناع :امل التقنيف مع بيئات متنوعة 2. التوالت (AI) والتعلم الآل (ML) مع المستشعرات
والأنظمة للتحم ف الروبوتات. الصناعة، **سمات المشلة:** ‐ الاعتماد عل مستشعرات متطورة وخوارزميات ذكاء
اصطناع لتعزيز كفاءة التنقل. ‐ القدرة عل التفاعل مع التغيرات البيئية، ‐ تلبية احتياجات تطبيقات متعددة، استخدام
التحديد) SLAM والاميرات لتحديد المسار وتجنب العقبات. خوارزميات ذكاء اصطناع مثل LiDAR مستشعرات متقدمة مثل
التخطيط، قدرة الروبوتات عل التيف مع التغيرات المفاجئة، مثل وجود عوائق) SPLAMالمتزامن للموقع ورسم الخرائط) و
ية بسيطة إلانيلة وأسبابها:** ‐ تطور الروبوتات من أنظمة ميالمسارات المحددة مسبقًا. **مراحل المش جديدة أو تغير ف
أنظمة ذكية متقدمة تعتمد عل الذكاء الاصطناع. ونقص الموارد المتاحة. المراحل الأول ركزت عل التحم المياني، بينما
ونات المختلفة (مثل المستشعرات والبرمجيات) فصعوبة دمج الم :الاستقلالية والذكاء التعقيد التقن تركز الأبحاث الحالية عل
تتطلب قرارات سريعة ودقيقة. نقص الموارد: الحاجة إل ية وغير المتوقعة التنظام واحد فعال. تحديات البيئة: البيئات الدينامي
تقنيات منخفضة التلفة ولن عالية الأداء للتطبيقات واسعة النطاق. **المقترحات والحلول:** 1. تحسين خوارزميات الذكاء
تطوير مستشعرات وأنظمة تعاونية متعددة الروبوتات. 4. تعزيز التفاعل .SPLAM. 2و SLAM الاصطناع وتقنيات التنقل مثل
لتحسين الفاءة (DRL) بين المستخدم والروبوت لتسهيل العمليات. 5.تحسين خوارزميات الذكاء الاصطناع مثل التعلم العميق
.ودقة التنبؤ


