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  داءـــــــــھلإا

 

  

  اءــــفـم الشــســلـب و بـحـوز الــى رمـال..  انـنـحـب والـا الحـنـنـعــن ارضــى مـال

  االله في الأرض  الـى جـنـان..  اضـيـبـة الــعــاصـلوب النـــالى الق

  ا  ــنـاتـــهــمأ

  

  

  احـــــجـنـدروب ال  لنــا  رـــيـنـي تـح التــــيـصابـى المـال

  روفــظـت الـادلــبـما تـهـود مـــمـونا الصـــلمـمن ع  ىـال

  زاءـــــا الأعـاءنـآب

  

  

  رهــيـل غـــقـه عـمـلـبعنور  ن  ـل مـى كـال

  أو هدى بالجواب الصحيح حيرة سائليه

  فـأظهر بسماحته تواضع العلماء

  و برحابته سماحة العارفين

  

  اليكم جميعــاً نهدي هذا البحث
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ABSTRACT 

 

 

 This thesisstudies in details the modular architecture to designing 

autonomous mobile robotswhich has four different layers: perception, 

localization, planning and control. This architecture aims to provide a test 

bed for researchers wherethey can rapidly prototype the application of 

new methods without the effort of redesignthe entire infrastructure.The 

document also contains a background about the relevant topics and 

related works reviews, adetailed description of the approach taken, tests 

and the consecutive results.  It discusses an implementation of the 

modular architecture in a quadcopter platform to convert it from an 

ordinary human-controlled quadcopter to an autonomous quadcopter that 

can navigate the environment without any human aid. Different 

algorithms are used on the different layers such as attitude planner and 

attractive and repulsive algorithm in the planning layer in addition to the 

cascaded PID regulator in the control layer. A ground station is used to 

provide the interface between the user and the platform for 

monitoringpurposes. Virtual Robot Experimentation Platform(V-REP) is 

used to simulate the behavior of the autonomous quadcopter in an indoor 

environment that contains some obstacles. 
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 المستخلص

 

  

تتكون من ي یة لتصمیم الروبوتات الذاتیة والتتدرس ھذه الاطروحة الھیكلیة النموذج  

ھدف ھذه الھیكلیة ھو . الادراك، تحدید الموقع، تخطیط المسار و التحكم: اربع طبقات مختلفة

توفیر نموذج اختباري للباحثین یمكنھم من تطویر تطبیقات لطرق جدیدة في طبقة بعینھا  دون 

ھة یحتوي البحث ایضا على خلفیة عن المواضیع المشاب. كامل للنظام تصمیمالحوجة لاعادة 

التي تم تنفیذھا في نفس المجال ووصف مفصل للطریقة التي تم اختیارھا والاختبارات والنتائج 

تناقش الاطروحة تنفیذ للھیكلیة النموذجیة في طائرة رباعیة لتحویلھا . التي تم الحصول علیھا

بیئة من من طائرة عادیة تقاد بواسطة الانسان الى طائرة ذاتیة القیادة یمكنھا الطیران في اي 

تم استخدام خوارزمیات مختلفة في مختلف طبقات النظام مثل . دون اي مساعدة منھ

في  بالعوائقخوارزمیتي مخططة الوجھة للھدف و الانجذاب للھدف والابتعاد عن الاصطدام

. )خارجیة وداخلیة( ذات الحلقات المتداخلةلتخطیط للمسار وخوارزمیة متحكمةالإستقرار طبقة ا

. محطة تحكم ارضیة لتوفیر الربط ما بین الطائرة و المستخدم لاغراض المراقبة تم استخدام

استخدمت لمحاكاة سلوك الطائرة الذاتیة في  (V-REP)منصة اختبارات الروبوتات الافتراضیة 

  .بیئة داخل المنزل تحتوي على عدد من العوائق
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