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ABSTRACT 

 At the turn of the millennium, the number of elderly and disabled in 

need of care is increasing dramatically. Currently, the services provided to 

the elderly and disabled in most public institutions are unsatisfactory; this is 

largely because of their dependence on human assistance and costs. One 

obvious area that needs immediate attention is transportation in public areas 

like airport terminals, hospitals, museums, office buildings etc.   

 Robotic technology is going through major revolutions. Sparked by a 

dramatic increase of computation and the substantial decrease in costs of 

major sensor technologies (e.g. cameras), the goal of intelligent service 

robots that can assist people in their daily living activities is closer than 

ever.  

 In this thesis a low cost mobile robotic platform was built to transport 

the elderly and disabled people from one point to another. Software such as 

code vision and protus7.7 was used in programming and simulating the 

circuit of the robot. 
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   التجرید

عدد من المسنین والمعاقین الذین یحتاجون إلى الرعایة في تزاید كبیر ھنالك في مطلع الألفیة الثالثة ، 

 اديحالیا ، فإن الخدمات المقدمة للمسنین والمعوقین في معظم المؤسسات العامة غیر مرضیة ، وھذا 

نطقة واضحة تستدعي اھتماما عاجلا م.  على المساعدات الإنسانیة والتكالیف ملاعتمادھالى حد كبیر 

 .من وسائل النقل في الأماكن العامة مثل المطارات والمستشفیات والمتاحف والمباني المكتبیة الخ

  

اندلعت بسبب الزیادة الھائلة في عدد الحسابات والانخفاض . ثورات كبرىتمر بالتكنولوجیا الآلیة 

، والھدف من الروبوتات الذكیة ) آلات التصویر مثل(  الكبیر في تكالیف تكنولوجیات الاستشعار

  . ھي أقرب من أي وقت مضى الخدمة التي یمكن أن تساعد الناس في أنشطتھم الیومیة 

  

لنقل كبار السن والمعاقین من نقطة  منخفضھ بتكلفة بني برنامج الربوت المتحرك في ھذه الأطروحة 

ستخدم في البرمجة ومحاكاة حركة ت  77proteus.و  codevisionالبرمجیات مثل . الى اخرى

 الروبوت
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