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ABSTRACT 
        Using robots have become more and more common in modern era. Robotics 

technology is involved in almost every field such as medical, military, engineering 

and industrial fields. They fulfill the tasks they are designed for with accuracy and 

efficiency. However, some of these uses require to accomplish tasks that demand 

moving through rough terrains which is hard to do with conventional moving 

mechanism. A solution is provided for this problem in this project. The hexapod is 

a robot that uses six legs to maneuver over almost all terrains, allowing uses that 

require moving over these terrains to be accomplished. A practical approach is 

made to make this robot and it was based on robotics researches. By studying robots 

locomotion and observing the legged robots mechanism the hexapod is built to 

overcome all types of terrain and adapt to all these types by using multiple walking 

gaits and make it ready for different tasks. 
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 مستخلصال
اســـتخدام الروبوتات أصـــبح أكثر شـــیوعاً في العصـــر الحدیث و إن تكنلوجیا الروبوتیات أصـــبحت         

مساھمة في شتى المجالات كمجال الطب، المجال العسكري، المجال الھندسي و المجال الصناعي. حیث أنھا 

ب أداء مھام تتطل . بعض من ھذه الاستخدامات تتمثل فيوكفاءةتقوم بأداء المھام التي صممت من أجلھا بدقة 

الصـــعب عبورھا أو اجتیازھا باســـتخدام وســـائل الحركة  والتي مندیدة العبور عبر طرق ذات وعورة شـــ

الروبوت سداسي الأرجل، وھو عبارة  وذلك باستخدامم تقدیم حل لھذه المشكلة ت لمشروع. في ھذا االاعتیادیة

سمح  ستة أرجل لاجتیاز ھذه الوعورة مما ی ستخدم  المھام التي تتطلب الحركة عبر ھذه  بإنجازعن روبوت ی

ث عن الروبوتیات، وعلى البح وذلك اعتماداً لیة لصــــنع ھذا الروبوت عم مقاربة. تم عمل طرق الوعرةال

الحركة للروبوتات ذات الأرجل ومن ثم تم  ومراقبة میكانیكیةطریق دراســـة حركة الروبوتات  وأیضـــاً عن

ــي الأرجل لاجتیاز كل أنواع  ــداس ــتخدام أنماط الحركة  والتأقلم معھا الطرق الوعرةتصــمیم الروبوت س باس

 للمھام المختلفة. وجعلھ جاھز المختلفة
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