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  البناء الروبورتي لمنظومات مراقبة مختلفة الاغراض 
  

  سماهر حسين علي 
   قسم الحاسبات–آلية العلوم  -جامعة بابل

  الخلاصة
 طبيقات الذكاء الاصطناعي التي تحاكي الانـسان فـي عملـه          تالبناء الروبورتي هو احدى     

)George  and William, 2004( ,  والروبوت) بـارة عـن   بحد ذاته هو ع) ليآالانسان

منظومة ميكانيكية لها مراحل مرنة مشابهة لحركات بعض الاعضاء الحية وقد يقترن اجراء             

هذه الحركات بدرجات من الذكاء تحسن من قابلية الروبورت لانجاز احـد المهمـات كــ             

 وحيث .)Gup, Kamal , Robil and Angel, 1998( )التميزاو المراقبة, التعلم, التحكم(

 اهتماماً واسعاً من الباحثين كأحد موضوعات العصر المهمة التـي           نالت قبة أنظمة المرا  ان

 منظـومتي  لتـصميم  هذا البحـث يسعى  لذلكحققت التحدي الذي يسعى اليه باحثو المراقبة  

 المنظومة الاولى هي منظومة مراقبة تعتمـد علـى بنـاء ذراع             .مراقبة مختلفة الاغراض  

 في مجـال    انستطيع استخدامه و اهات وبكل الزوايا  روبورتية تحمل كامرة تتحرك بكل الاتج     

التعليم والطب حيث أردنا في مجال التعليم أن نقوم بمتابعة المحاضرات من خـارج موقـع                

المحاضرة ومتابعة كل الإحداث والتفاصيل التي تحـدث داخـل القاعـة الدراسـية ونقـل                

ر والتقليص مـن    المحاضرة إلى قاعات أخرى وذلك للاستفادة من خبرت الشخص المحاض         

الوقت اللازم لتعليم اكبر عدد من الطلبة وكذلك لاننا جميعنا نعرف بان أي انـسان مهمـا                 

وقد , كانت امكانياته لايمكنه ان يعطي المحاضرة بنفس الطريقة والاتقان والاسلوب كل مرة           

 يمكننا نقل المحاضرات صوت وصورة      لكيو هذا الغرض  كاميرات وايرليس ل   مقمنا باستخدا 

 طـرح أي سـؤال علـى         البعيدة  القاعات المتواجدين في مسافات بعيدة كذلك يمكن للطلبة      ل

 بنقل المحاضـرة بأفـضل       كاميرات الويرلس ايضاً   تفيدنا. الشخص المحاضر من مواقعهم   

  المجال  في منظومة الاستفادة من هذا ال    يمكنوكذلك  , الحاجة الى كيبلات نقل     صوره وعدم   

لك بنـصب الكـاميرات     ذير العملية من داخل غرفة العمليات و       حيث نقوم بمتابعة س    يالطب

ا في أماكن ممكن من خلالها المتابعة عن كثب إجـراء سـير             هداخل غرفة العمليات ووضع   

 أو طلبة الطب وكذلك ممكن ان يقوم الطبيـب المخـتص             الاخرين العملية من قبل الأطباء   

ح الذي يقوم بالعمليه حـول العمليـة        لجرالبمراقبة العملية من مكان أخر وإعطاء التعليمات        

  .التي يقوم بها 
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ة وينقل  المراقبمن مواد محلية بسيطة يقوم بعملية       لي  آنسان  بتصنيع ا  تمثلةالمنظومة الثانية   

 الوصول إلى أماكن    هيمكنو الى الحاسبة صورة وصوت واضح عن المكان الذي يتواجد فيه         

  . من قبل الانسانصعب الوصول اليها

  المقدمة .1
نالت أنظمة المراقبة اهتماماً واسعاً من الباحثين كأحد موضوعات العصر المهمة التي حققت              

 وحيث ان المراقبة بحد ذاتها هي كلمة معقدة ولها عدة           ,التحدي الذي يسعى اليه باحثو المراقبة     

 فـي   معاني فالبعض منا يتصور انها كلمة تتعلق بالآمن والحماية فقط الا انها بالحقيقة تنطوي             

 لذلك حاولنا في بحثنا هذا استغلال تلـك المعـاني           )2004,دكتور نبيل (ثنايها على عدة معاني   

 تعتمد علـى اسـس البنـاء        مراقبةمنظومتي  لربط علم المراقبة بالحاسبات من خلال تصميم        

مختلفة الاغراض بعضها كان هدفها هو استغلال الخبرات والوقت من خلال بناء            الروبورتي  

بة هي بالحقيقة عبارة عن انسان الي مصغر ممثل بـذراع تتحـرك باتجاهـات               منظومة مراق 

عن طريق الوايرلس الى الحاسـبة او       ) صوت وصورة (مختلفة تحمل معها كامرة تقوم بالبث       

أي شاشة عرض اخرى وتستخدم في المجال الطبي او التعليمي كمـا سيوضـح فيمـا بعـد                  

العاملين في المجال الامني من خلال بناء انسان        والبعض الاخر كان هدفها هو التقليل من عدد         

) فـديو (الي مبسط يحمل كامرة وبامكانه التحرك في اماكن مختلفة وتزويدنا بصور متحركة             

  .حول ما يجري في تلك المنطقة  ويمكنانا التحكم به بواسطة جهاز التحكم عن بعد

  المنظومة الاولىالأدوات المستخدمة في . 2
  ليس    كامرا مراقبه واير  . أ

 ا مراقبه لتصوير وارسال الاشاره من المكان الموضوعة به الكـامير          انحتاج إلى كامير      

 موضوعه في مكان مناسب     اكاميرالالى جهاز الاستلام الذي يستلم الاشاره ويجب إن تكون          

  .بحيث تستطيع تصوير كل شيء وبوضوح 

   ز استلام الاشاره        اجه  .ب

 المراقبة وتحويـل الاشـاره المـستلمة        الام لاستلام الاشاره من كامير     جهاز است  ستحدمن     

   TV TUNER.وإيصالها بي كارت  آلـ 

  كذراع تحري  .ج

 بكل الاتجاهات اي  تحريك الكاميرا إلى أمـاكن          اتحريك الكامير للي  آ    نحتاج إلى ذراع    

 نوتكون حركة الكاميرا باتجـاهي    )خارج زاوية التسليط  (الكاميرا الوصول إليها     أمكانبليس  

  . ذهابا وإيابا هي 

  حاسبه شخصيه      . د 
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 لعرض النتائج أي عـرض مـا    (Personal Computer)     نحتاج إلى حاسبه شخصيه

  . وتسجيل مايلتقط وحفظه في داخل ألحاسبه PC على الجهاز اكاميرالتلتقطه 

    TV TUNER كارت  .ذ

لحاسبة الشخـصية    لكي نربط مستلم إشارة الكـاميرا بــا  TV Tuner  نحتاج إلى كارت 

حيث من دونـه لايمكـن    Pc بين مستلم الاشاره و) (Interface اتصال ةوهو أشبه بواجه

  .تشغيل الكاميرا و ربطها بالحاسبة وبالتالي التعرف عليها

   ا  قاعدة تحريك الكامير.ر

حرك فهي تت  الكاميرا   ةكحراما   , ا    نحتاج إلى قاعدة تحريك لكي نحرك الكاميرا بكل الزواي        

 ـتحر  درجه والغرض من استخدام هذه القاعدة هو زيادة مرونـة            360 زاوية مقدرها بـ ك ي

  .الكاميرا

  كيفية عمل المنظومة الاولى. 3
 أن الهدف من بناء منظومة المراقبة هذه هو لكي نستطيع استخدامه فـي مجـال التعلـيم                  

بجميـع  والشكل رقم واحد يوضح المنظومة التي تم تـصميمها          .  كما اوضحنا مسبقاً   والطب

  .اجزائها

  

  
  منظومة المراقبة الاولى: 1شكل رقم 

وهي قاعدة يوضع فوقها ماطور التحريك بزاوية والكاميرا ويتم          :اذراع حمل الكامير   3.1

 مختلفة وقمنا بتصنيعها لهذا الغرض وجعلناها خفيفة الـوزن وبطـول            تتحريكه باتجاها 

 .وحجم مناسب

  .رك الذراع الحامل للكاميرا و ظيفته تح: ماطور تحريك  3.2

 ذراع حمل الكاميرا

 قاعدة تحريك

 كاميرا مراقبة

  ماطور تحرك بزاوية
 



 4

  
   ماطور التحريك:2شكل رقم 

لقد قمنا باستخدام كاميرا وايرليس وذلك لكي تكون أكثر راحة مـن            : كاميرا المراقبة  3.3 

 الـى   ناحية التنقل وهي متوافر في الأسواق وبأنواع مختلفة حسب المدى والوضوح وتحتاج           

كون باتري  ين أن   ممك,  لتشغيل الكاميرا من الطاقة الكهربائية       12V طاقة كهربائية مقدارها  

  .)Rich.E,2006(   يعطي نفس الفولطيةجهار مزود للطاقة أي أو

  

  
  كاميرا المراقبة: 3شكل رقم 

لقاعدة يدويا وذلك بجلب مـاطور مـن   لقد قمنا بتصنيع هذه ا :ماطور تحريك بزوايـا   3.4 

فعنـد  , ووضع الكاميرا فوق هذا القـرص        CDجهاز المسجل العادي ووضع فوقه قرص       

 الى بذلك تدور الكاميرا ولتقليل الـسرعة العاليـة        سوف يدور القرص و    رتشغيل هذا الماطو  

   . نستخدم عتلة في رأسها عجلة دوارة تعيق الدوران السريع مما تبطئ من سرعتهارطوالما

  

  ماطور تحريك بزوايا: 4شكل رقم 

 باستلام الإشارة مـن الكـاميرا        هذا الجهاز   يقوم  :جهاز مستلم لأشارت الكاميرا      3.5

 وهي TV Tuner  رت الـا لتجهيز ك)الأحمر والأصفر(يرات ويحوله عن طريق الوا

  .V ) 12(  مقدرها تاج الى الطاقة كهربائيةحكذالك ت
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  جهاز مستلم لأشارت الكامير: 5شكل رقم 

 للـتحكم فـي حركـة       ةوهو جهاز قمنا باستخدام   :ماطور التحريك ب جهاز للتحكم    3.6

 بدل من التحكم بحركتهـا      Automatically ةالماطور واضفنا اليه نقطه لتحويل الحرك     

    .من قبلنا 

  الأدوات المستخدمة في المنظومة الثانية. 4
 نفس الادوات المستخدمة في المنظومة الاولى باستثناء استبدال ذراع التحكم بسيارة ذات             هي

  -:حيث الادوات هي. تحكم عن بعد

  سيارة ذات تحكم عن بعد  .ج, جهاز استلام الاشاره  .ب,   مراقبه وايرليسا كامير.أ
 حيث تـستخدم    ه المنظومة جزاء الأساسية في هذ   ى الا  إن سيارة ذات تحكم عن بعد هي أحد       

في عملية التنقل من مكان إلى أخر من قبل الشخص الذي يتحكم بها والتي يتم إرسالها إلـى                  

  .أماكن معينه لغرض التصوير 

   ا قاعدة تحريك الكامير.ر,   TV TUNER   كارت.ذ,   حاسبه شخصيه.د

  الثانيةكيفية عمل المنظومة . 5
تلـك  مالهدف من  تصنيع الإنسان الآلي المراقب هو لستخدامه في التصوير والمراقبة فهـو ي              

,  الوصول إلى أماكن من الصعبة الوصول اليها من قبل الانسان كما اوضـحنا اعـلاه               امكانية

  . يوضح تلك المنظومة6والشكل رقم 

  
  مة المراقبة الثانيةمنظو: 6شكل رقم 
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وهو جهاز يقوم باستلام الإشـارة مـن الكـاميرا          : مستلم لأشارت الكاميرا     جهاز   5.1 

 وهـي  TV Tuner  رت الـاالأحمر والأصفر لتجهيز ك  عن طريق الوايرات اوتحوله

   .V 12  مقدارها تاج الى الطاقة كهربائيةحكذلك ت
 

د قمنا بتصنيع هذه القاعدة يدويا وذلك بجلب ماطور من  جهاز لق :هماطور تحريك بزوايا 5.2

فعند تشغيل هـذا    , ووضع الكاميرا فوق هذا القرص       CDالمسجل العادي ووضع فوقه قرص      

 نـستخدم   ر سوف يدور القرص وبذالك تدور الكاميرا ولتقليل السرعة العالية للما طو           رالماطو

   .ريع مما تبطئ من سرعتهاعتلة في رأسها عجلة دوارة تعيق الدوران الس
 
لقد قمنا باستخدام هذه الكاميرا وايرليس وذلك لكي تكون أكثر راحة           :كاميرا المراقبة  5.3

من ناحية التنقل وهي متوافر في الأسواق وبأنواع مختلفة حسب المدى والوضوح وتحتاج             

12Vينت كاميرا من الطاقة الكهربائية ممكن أن تكون باتري أو بور بو لتشغيل ال. 

  التجارب المنجزة. 6
  تجربة الاولى ال 6.1

لقد تم تجربة المنظومة الاولى في نقل المحاضرات حيث ربطنا احد اذرع المنظومة في غرفة               

 وقام الاستاذ بالقاء محاضرته من غرفتـه      اتاحد الاساتذة والذراع الاخرى في قاعة المحاضر      

بينما الطلبة في القاعـة كـان يتلقـون         مستخدم السبورة ووسائل الايضاح الاخرى كالعارضة       

المحاضرة ويطرحون الاسئلة على استاذهم الذي كان يشاهدهم صوتاً وصورة عـن طريـق              

شاشة حاسبته وايضاً يجيب على اسئلتهم ولقد نجحت هذه التجربة وكانت خطوة جديدة وجميلة              

نفس المحاضرة نقلـت     وبعد نجاح هذه التجربة تم توسيعها حيث         .بالنسبة الى الاستاذ والطلبة   

ك الى صفين من الطلبة كل منهم في قاعة منفصلة وايضاً نجحت التجربة ولكن سـببت اربـا                

بسيط الى الاستاذ حيث كانت شاشة حاسبته مقسومة نصفين نصف يمثل مـا يجـري داخـل                 

القاعة الاولى والنصف الاخر يمثل ما يجري في القاعة الثانية لذلك كان عليه ان يبذل جهـد                 

  .ر للسيطرة على القاعتين معاًاكث

  لثانيةتجربة اال 6.2

 بعد نجاح التجربة الاولى تم استخدام هذه المنظومة لبث ما يحدث داخل القاعات التي تحتوي               

الحاسبات على  علوم   في المعرض السنوي الثالث للبرامجيات في قسم         ةعلى المشاريع المشارك  

د نجحت هذه التجربة على الـرغم مـن         شاشة عارضة كبيرة وضعت في منتصف القسم ولق       

وثر على البث وبقيـة     ت لم   ا الا انه   داخل قاعات المعرض    موجود ت كان التي ية  ضوضاء العال 

  .الصورة والصوت المستقبلة من المنظومة واضحة جداً
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  لثالثة تجربة اال 6.3

لـى المستـشفى     من الانتقال ا   لنابعد ان تم تجربة المنظومة الاولى في مجال التعليم كان لابد            

د من جدوى المنظومة ودقة نتائجها فتم تثبيت ذراعي الروبورت في مكانين متعاكسين في              كللتا

 بعكـس   )من اليسار الى اليمين   تتحرك  ( الاولى الذراع الروبورتية غرفة العمليات فكانت حركة     

ن بـنفس    ولكن كلاهما يتحركا   )من اليمين الى اليسار   تتحرك  ( الثانية الذراع الروبورتية حركة  

بينما في الغرفة المجاورة قام احدى الاطباء الاختصاص مشكوراً بمتابعة ما يحـدث             السرعة  

كذلك استطاع هذا الطبيب من ابداء ملاحظاته الى        وفي غرفة العمليات وكيف تم اجراء العملية        

 هـذه   ل اسـتغ   منـا  طبيب المخدر وهو في مكانه ولقد اثنى على دقة نتائج المنظومة وطلب           ال

  كيف  ليسنى لهم مناقشة والاطلاع على     كرة في بث هذه العمليات الى الطلبة في كلية الطب         الف

هذا الحد وذلك لانهـم لـم       بلا اننا اكتفينا    . تجرى العمليات وخاصة العمليات الكبرى والمعقدة     

  .  العملياتما يجري في غرفة يسمحوا لنا في المستشفى ببث 

  عةبلراتجربة اال 6.4

تخدام المنظومة الثانية والتي كان هدفها الاساسي هو اجراء عمليـة المراقبـة             حيث تم فيها اس   

وتم تجربتها اولاً في سوبر ماركت كبير لبيع مواد مختلفة يحتوي على عدة جناحات فقد كـان    

بث كل مـا    يفي تلك الجناحات و   يتنقل  ) المنظومة الميكانيكية الثانية  (هذا الانسان آلي المبسط     

صورة الى شاشة حاسبة موجودة في غرفة الادارة لذلك  السوبر ماركت             صوت و  كيجري هنا 

 حتى ان البعض    زبائن ذلك السوبرماركت  ولقت الاستغراب من قبل     ولقد نجحت هذه التجربة     

  .لم يصدق ذلك واعتقدوا انها مجرد لعبة اطفال

  لخامسةتجربة اال 6.5

ة في احد اقسام الكليات حيث كانت تبـث         اء المنظومة الميكانيكية الثاني   د ا ة ولقد تم فيها تجرب   

كل مايجري في الممرات التي تجولها الى حاسبة موجودة في غرفة رئيس القسم وبذلك كـان                

يمكن بواسطتها المحافظة على الانضباط ورصد كل مخالفت الـزي او التـصرفات الغيـر               

 واجهتنا هنا وفـي  ولقد نجحت هذه التجربة ايضاً الى حد ما الا ان من الصعوبات التي  .صائبة

التجربة السابقة هي عدم استيعاب الناس للفكرة حيث ان كثير من الطلبة حاول اعاقة حركـة                

وغيرها من الامور البسيطة التـي ممكـن        هذه المنظومة وكذلك محاولتهم رفع الكاميرة عنها        

 وسخرية  تجنبها لاحقاً بعد ان يعتادوا عليها فعادة كل شيء جديد يصبح بالبداية مصدر تخوف             

  .الناس
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  الاستنتاجات. 7
تعد الحاسبة الجزء المكمل للمنظومة الروبتية حيث يستفاد منها في خـزن وتنفيـذ البـرامج                

 وهي تعمل كمسيطر لتوزيع الاشارات الازمة لتحريك اجزاء المعـالج         .  المختلفة لاداء المهام  

)Goodrich, Michael, Tamassia and Roberto,1998(. لك العديد مـن  هنا وحيث ان

الطرق لتصنيف الروبورت الصناعي منها طرق تعتمد على اسلوب العمـل ومنهـا طـرق               

تصنيف تعتمد على التركيب الميكانيكي للروبوت وهذه الطرق وغيرها هي عبارة عن وصف             

لبعض الصفات الفيزيائية او السلوكية للروبورت مثل البنـاء الهندسـي للـذراع او طريقـة                

 على  ةعتمدالمتصنيف  ال ةقيفي بحثنا هذا تم استخدام  طر       )2006, و ايلاف دكتور وسام   (عمله

  .التركيب الميكانيكي للروبوت

تمتاز المنظومات الميكانيكية التي تم بناءها في هذا البحث بالبساطة مـن حيـث البنـاء           حيث  

متـاز  وكذلك بتوفر المواد المستخدمة في بناءها باسعاررخيصة في الاسواق اضافة الا انهـا ت  

الـصورة التـي نحـصل    بالمرونة وسهولة نقلها من مكان الى اخر وبفعاليتها ودقة الصوت و 

هذه المنظومات قابلة الى التطوير او التحوير ويمكن استغلالها ايـضاً فـي             و عليها بواسطتها 

  .المصانع والمنشأت الكبيرة 

ما في تجربتها في الميـادين       ان  بحد ذاتها   ليس في بناء المنظومات    المعوقات التي لقتنا فهي   اما  

  .في كل تجربة من التجاربالحية وكما اوضحنا 
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