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إلى كل الذين يحاولون تغيير الواقع إلى الأفضل
إلى كل من يرى لغز الحياة ما يستحق العيش من أجل فك طلاسمه
إلى أهلنا الذين قدموا أغلى ما عندهم من أجل ما يرونا أفضل
إلى العلم الذى سُخر للإنسان للتفرقة بين الصواب والخطأ
إلى النفس التى تنعم بالرخاء والإيمان
إلى النفس التى تحيا دائما بالأمل
إلى الأخلاق التى تحيا دائما بالأمل إلى الأخلاق التى إن ذهبت عن الأمم ذهبوا
إلى أساتذتنا الذين وهبوا العلم ووجهونا وأرشدونا
إليك ........... يا من ناديت بالعدل دستورا
إليك ........... يا من تدافع عن الحق جورا
يا من تعايش أخاك إحساسا وشعورا نقدم ثمرة هذا العمل المتواضع
تقديرا وعرفانا

ي

1
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الحمد لله الذي أنار لنا درب العلم والمعرفة وأعاننا على أداء هذا الواجب
ووفقنا إلى انجاز هذا العمل
نتوجه بجزيل الشكر والامتنان إلى كل من ساعدنا من قريب أو من بعيد
على انجاز هذا العمل وفي تذليل ما واجهناه من صعوبات
وإلى الذين مهدوا لنا طريق العلم والمعرفة
إلى جميع أساتذتنا الأفاضل
ونخص بالتقدير والشكر الي من ساهموا في انجاح المشروع
د. م /عماد الدين احمد الزهرى 
م.م/محمد عبد الرحمن 
نقول لهما : بشراكم قول رسول الله صلى الله عليه وسلم
" إن الحوت فى البحر ، والطير فى السماء ، ليصلون على معلم الناس الخير "
كما نتوجه بخالص الشكر
إلى من علمونا التفاؤل والمضي إلى الأمام إلى من راعونا وحافظوا علينا، إلى من وقفوا

الهدف من المشروع

تصميم روبوت يتم التحكم به عن بعد يستخدم لنقل لنقل الاشياء من مكان لاخر كما يتم استخدام هذا الروبوت لاداء اعمال لا يستطيع الانسان ادائها وذلك ام بسبب خطورتها او عدم المقدرة على الوصول اليها بالطريقة التقليدية مثل التخلص من النفايات السامة والمشعة .




مقدمة
بسم االله الرحمن الرحيم
والصلاة  والسلام على النبى الرؤوف الرحيم  اما بعد..
قال االله تعالى فى كتابه المكنون   " عَلَّمَ الْإِنْسَانَ مَا لَمْ يَعْلَمْ "     سورة العلق
ان العلم والتكنولوجيا يمثلان محور عجلة التقدم فى عالمنا اليوم ومن المعروف ان اساس التكنولوجيا هى دراسة العلوم دراسة مستوفية وتوظيفها فى مجالات الحياة لتلبى حاجات الفرد والمجتمع فكلمة تكنولوجيا تمثل لفظا ثابتا ومعنى متحركا عبر مراحل التطور الحضارى ولعل من احد ابرز المجالات التى تم فيها استخدام وتطبيق التكنولوجيا بصورة فائقة المجال الطبى والمجال الصناعى حيث وصل الامر فى مجل الطب الى الاجهزة التى تعتمد على تكنولوجيا النانو المعتمدة على ادق ذرات الجسم بل وقد وصل الامر فى مجال الصناعة الى ظهور نوع خاص من الروبتات يمكنه اجراء بعض العمليات الجراحية عن بعد ومن ثم كان لزاما علينا تطوير انفسنا فى محاولة مواكبة التطور فى العصر الحالى والمساعدة قدر الاستطاعة فى النهضة الذاتية والمجتمعية لذلك قد بذلنا الوقت والجهد فى هذا المشروع عن علم الروبتات التى يتحكم فيها عن بعد فى محاولة منا للتطبيق وتطوير روبوت قادر على التخلص من النفايات السامة والبيولوجية والمشعة بل وحمل الاشياء عن بعد ولا يسعنا فى النهاية الا ان نتقدم بخالص الشكر والامتنان لكل من ساهم او ساعد فى ظهور وخروج هذا المشروع الى النور
(والله ولى التوفيق).







نبذه عن الروبوت
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روبوت :                              
                    الروبوت ويمكن أن يسمى بالعربية الإنسان الآلي والرجل الآلي والإنسالة والجسمال، هو آلة قادرة على القيام بأعمال مبرمجة سلفا، إما بإيعاز وسيطرة مباشرة من الإنسان أو بإيعاز من برامج حاسوبية. غالبًا ما تكون الأعمال التي تبرمج الروبوت  على أداءها أعمالاً شاقة أو خطيرة أو دقيقة، مثل البحث عن الألغام والتخلص من النفايات المشعة، أو أعمالاً صناعية دقيقة أو . ظهرت كلمة "روبوت" لأول مرة عام 1920، في مسرحية الكاتب المسرحي التشيكي كارل تشابيك، التي حملت عنوان "رجال روسوم الآلية العالمية" 
(بالتشيكية: Rossumovi univerzální roboti).
 ترمز كلمة "روبوت" في اللغة التشيكية إلى العمل الشاق، إذ أنها مشتقة من كلمة "Robotaa" التي تعني السُخرة أو العمل الإجباري، ومبتكر هذه الكلمة هو جوزيف تشابيك، أخ الكاتب المسرحي سالف الذكر، والذي ابتدعها في محاولة منه لمساعدة أخيه على ابتكار اسم ما للآلات الحية في العمل المسرحي. وبدأً من هذا التاريخ، بدأت هذه الكلمة تنتشر في كتب وأفلام الخيال العلمي التي قدمت عبر السنوات عدد من الأفكار والتصورات لتلك الآلات وعلاقتها بالإنسان، الأمر الذي كان من شأنه أن يفتح أفاق كبيرة للمخترعين ليبتكروا ويطوروا ما أمكن منها.
نظرة عامة عن الروبوت:
هناك جدال قائم بين العلماء واللغويين على حد سواء بشأن التعريف الدقيق للروبوت، فالبعض يقوم بإطلاق هذه الصفة على كل آلة يُمكن للإنسان السيطرة عليها وتحريكها عن بعد، بينما لا يوافق البعض الآخر على هذا التعريف ويعرفون الروبوت على أنه " آلة يجب أن تمتلك ذكاء اصطناعي وأن تكون لها القدرة على تمييز الأنماط والتعرف على النظم والاستدلال والاستنتاج.
هناك أنواع عديدة من الإنسان الآلي، منها ما يُستعمل في القطاع الصناعي، وهي تكون عبارة عن أجهزة أوتوماتيكية يمكن تطويعها وإعادة برمجتها، وتتحرك على ثلاثة محاور أو أكثر، وتستعمل أغلب هذه الروبوتات في الشركات الصناعية الكبرى لغرض لحم المعادن والصباغة والكوي والتقاط ونقل الأجسام ومراقبة جودة أو صلاحية المنتجات النهائية، كما تُستخدم في تجميع أجزاء السيارات في 
المصانع. وهذه الروبوتات مبرمجة عادةً لتنفيذ مهامها بصورة سريعة مكررة ودقيقة . 
وهناك من أشكال الإنسان الآلي ما هو قادر على الحركة والقيادة من تلقاء نفسه، ومنها الطائرة بدون طيار، والطائرات ذات التحكم الذاتي ذات الشبكات العصبونية الاصطناعية، ولعل أبرز هذه الأنواع هيالروبتان اللذان  أرسلتهما وكالة الفضاء الدولية في عام 2004 إلى سطح المريخ. وهناك من الروبتات ما هو قادر على إعادة تجميع نفسه بصورة شبه مستقلة، كأن يقوم بتصغير حجمه للمرور خلال نفق ضيق، وهذه الروبتات تحوي في نموذجها عدة روابط إضافة إلى وحدة المعالجة المركزية ومستقبلات الإيعزات وذاكرتها الخاصة، وهذه الروبتات قادرة على بعض الحركات شبه الطيعة، لاحتواءها على وحدة مرنة، وهي تقوم بذلك إما عن طريق تحويل طاقة الهواء المضغوط في إسطوانات إلى حركات خطية أو دورانية، أو عن طريق تحويل الطاقة الكهربائية إلى طاقة حركية 
هناك أيضاً أنواع من الروبوتات مخصصة للقيام بالأعمال المنزلية، وتعليم الأطفال ولعب الشطرنج. وهذا النوع من لروبتات يطلق عليها تسمية الروبوت الاجتماعية وهي تتمتع بدرجة عالية من الاستقلالية. ويُلاحظ أنه لا يمكن إطلاق مصطلح الروبتات الاجتماعية على الأداة التي يتحكم بها الإنسان من بعيد، 
من النادر أن تصمم الروبتات على شكل كائن بشري كامل، ويمكن القول بأن الروبت هي جهاز أو آلة يمكنها أن تحل محل الإنسان في بعض المواقف، ويتوقف شكلها الخارجي على المهمة التي صنعت من أجلها. إن الجسم البشري جهاز عضوي ذو قدرات عالية يستطيع القيام بالعديد من الوظائف. ويمكن للروبتات أن تقوم بمهام خاصة قد تثير السأم لدى الإنسان، أو تستغرق وقتاً طويلاً جداً أو تمثل ممارستها خطورة على حياة البشر، ومن ثم فيتم تصنيع الروبتات لأداء أعمال محدودة. 
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المستشعرات هي نظم حسيّة. يقوم المستشعر بالتقاط نمط معين من البيانات التي يُصار إلى تحليلها بواسطة البرمجيات، مما يُنتج ردة الفعل المناسبة والمبرمجة في الانسالة، وفيما يلي بعض المستشعرات التي لاتتوفر كلها في جميع أنواع الانسالات: 
	المستشعر
	الوظيفة

	جيروسكوب
	يقيس دوران المركز حول المحور ومدى انحرافه عنه.

	نظام التموضع العالمي
	يستلم إشارات من الأقمار الصناعية وغرضها تحديد البقعة الجغرافية التي تتتواجد بها الانسالة.

	مستشعر الليزر
	يستخدم شعاع الليزر لقياس البعد عن جسم معين لغرض الاستدلال على موقع الحواجز والعوائق.

	مستشعر اللمس
	غرضه الكشف عن اتصال االروبوت بجسم خارجي، كحائط، وجسم داخلي، كذراع الانسالة، ويستند هذا المستشعر على تغير الضغط المسلّط.

	مستشعر الضوء
	يقيس مستوى الإضاءة من 0% (معتم جدًا) إلى 100% (مضيئ جدًا) باعتماده على ترانزستور ضوئي. كما يمكن استعمال مستشعرات للطيف غير المرئي من الضوء كالأشعة ما دون الحمراء.


حركة الروبوت:
تختلف الحركة فى الروبت باختلاف نوع وطبيعة استخدام الروبت فهناك ربوتات تتحرك على عجلات وربوتات تتحرك على سيقان مثل الانسان
تحوي سيقان الروبوت المتطورة في بعض الأحيان أكثر من 40 مستشعر وأداة ميكانيكية مائعية، وتقوم المستشعرات بقياس توزيع الضغط المسلط على السيقان بصورة مستمرة، وقد تم في عام 2004 صناعة سيقان آلية يمكن تركيبها على سيقان الإنسان لتساعد في تحويل الخطوات البشرية الطبيعية إلى خطوات سريعة واسعة دون بذل الشخص أي مجهود عضلي، وقد تمت تسمية هذا الاختراع بالهيكل الخارجي، وبلغ وزن تلك السيقان حوالي 50 كيلوغرامًا. يُعتبر تنسيق الخطوات في الروبوتات بشكل يحاكي خطوات الإنسان عملية معقدة جدًا، لذا يلجأ العلماء عادةً إلى استعمال العجلات بدلا من السيقان. كان العلماء ينصبون سيقان  متعددة تصل إلى 6 سيقان في الروبوتات القديمة، ذلك أن تعدد السيقان يوفر الثبات والتوازن، ولم تكن التقنية الخاصة بتثبيت تلك الآلات وجعلها تتوازن على قائمتين قد أصبحت متاحة بعد، وعلى الرغم من التطور الحاصل اليوم في مجال الروبوتات ، فإن تقليد الساق البشرية ما يزال أصعب من تقليد اليد، ذلك أن صناعة الساق تقابلها مشكلة رئيسية هي مشكلة التوازن التي يتطلب حلها كثيراً من الجهد والمال والوقت ، لذا تُفضل الكثير من الشركات أن تصنع الروبوتات بأربع سيقان بدلاً من اثنين. 
عقل الروبت :
عقل الروبوتات هو الوحدة المسيرة لها التي تقوم بتنفيذ أو حساب الخوارزميات  المختلفة التي تحتاجها الروبوتات للتمكن من القيام بمهامها وبتعبير آخر هي عبارة عن حاسوب مركزي يقوم بتنفيذ الخوارزميات المختلفة الني يحتاجها روبوت واحد أو مجموعة منها.
في الماضي، كان العقل أو المعالج هو نقطة الضعف في نظم الروبوتات نظرًا لأن  هذا العقل كان يشغل وزنا هائلا وحجمًا ضخمًا وله قدرة احتساب بسيطة، أما في الوقت الحالي فقد انقلب الأمر رأسًا على عقب، حيث أصبح بالإمكان إنتاج عقل إلكتروني بحجم صغير جدًا, ويتكون العقل الإلكتروني عادةً من شرائح سليكونية وأجزاء إلكترونية أخرى يتم توصيلها مع بعضها البعض. وعقل الروبوت هو بمثابة حاسوب صغير ومن ثم فلا يكون لها القدرة على التفكير الابتكاري أو المستقل مثل العقل البشري، بل تبقى مجرد عبد يطيع الأوامر التي يصدرها إليه الإنسان, إلا أن بعض الخبراء يقولون أنه إذا ما تم تزويد عقل الروبوت الإلكتروني بالتعليمات المناسبة فإنه يستطيع نظريًا أن يضع برنامجا يقود بمقتضاه سفينة فضائية إلى كوكب أورانوس مثلاً أو يشغل معملاً لتكرير النفط أو يعد رواتب العاملين بإحدى الشركات وأيضًا يبقى لديه الوقت ليربح مباراة في الشطرنج. وبالرغم من أن العقل الإلكتروني لا يتمتع بالذكاء إلا أن لديه ما يطلق عليه "ذكاء الآلة" ويمكن لبعض العقول الإلكترونية في الوقت الحاضر، أن تستفيد من تجاربها السابقة، بينما بعض الحاسبات الأخرى تعلم نفسها كيفية حل المشكلات التي تعترضها، بدلاً من الاعتماد على التعليمات التي يصدرها الآدميون. ويبدو أن الحاسبات الإلكترونية تتعلم كيفية أدائها للأعمال، بشكل أفضل من الآدميين الذين صمموها، ومن ثم تتمكن من اتخاذ قرارات أكثر دقة وأفضل من القرارات التي يتخذها الإنسان, ويتم دراسة هذه الظاهرة تحت ما يعرف بالذكاء الاصطناعي.

أنواع الروبوتات:
يمكن تقسيم الروبوتات وفقا  لخصائص كل منها والهدف التي اعدت من أجله, قد يتم  تصميم الروبوتات لتقوم بعمل محدد بشكل فائق الدقة، أو لعدد معين من الأعمال ولكن بدقة أقل، ويمكن بطبيعة الحال أن يتم إعادة برمجة أي روبوت لتؤدي عملا مختلفا أو تتصرف بطريقة مغايرة لما يجب عليها فعله، إن كانت وحدتها المركزية تسمح بذلك, فعلى سبيل المثال يمكن تعديل مهمة الذراع الآلي المستعمل في المصانع من تقطيع المعادن إلى تجميعها، لحامها، تلصيقها، حملها، أو حتى ليصبح ألة ترفيهية تستعمل في الركوب من قبل زوّار المصنع.
روبوتات الأبحاث:
على الرغم من أن معظم  الروبوتات اليوم تستخدم في المصانع أو المنازل لتؤدي مهام معينة، كالخدمات، فإن الكثير من الأنواع الجديدة من الروبوتات يتم تطويرها في المختبرات حول العالم, إن معظم أبحاث الروبوتات لا تركز فقط على مهام  صناعيّة محددة،  بل تتحرى عن أنواع جديدة من الروبوتات ، طرق بديلة لتصميمها، وطرق جديدة لصناعتها. من المتوقع أن هذه الأنواع الجديدة من الروبوتات ستكون قادرة على حلّ بعض المشاكل الحقيقيّة في العالم البشري بعد أن يتم الانتهاء منها. 

الروبتات الجزئية:
لا تزال الروبتات الجزئية تحت قيد التطوير، وفكرة هذه التقنية هي صناعة آلات أو الروبتات ذو أحجام صغيرة جدا (9-10 متر). تُعرف هذه الآلات أيضا باسم النانيتات (مفردها نانيت)، ويقول العلماء أنها بحال صُنعت فسوف يتم تركيبها من آلات جزيئيّة, لم يستطع الباحثون حتى الآن سوى تطوير أجزاء من هذه النظم المعقدة، مثل طريقة سيرها، مستشعراتها، ومحركاتها الجزيئية الاصطناعية يأمل الباحثون أيضا أن يتمكنوا من صنع روبوتات كاملة تبلغ في حجم  الفيروسات أو البكتيريا، والتي تستطيع أن تؤدي مهاما على مقياس صغير. تشمل المهام المحتملة لهذه الآلات الجراحة الميكروسكوبية (للخلايا المنفردة)، ضباب المنفعة (اصطلاح يُقصد به تجمّع الروبوتات وقيامها سويّا بعمل نافع معين)،  الصناعة، تشكيل سلاح، والتنظيف.  يقول البعض بأن صناعة روبوتات جزئية قادرة على أن تتكاثر بنفسها من شأنه أن يشكل خطرا الأرض والإنسانية، بينما يقول أخرون أن هذا الافتراض تافه.
روبتات الأهداف العامة المستقلة 
روبتات الأهداف العامة المستقلة هي روبتات قادرة على القيام بعدد من الأعمال بمفردها، فهي تستطيع أن تتحرك تلقائيا في المناطق المألوفة لديها دون إرشاد من أحد، تعيد شحن نفسها بنفسها متى احتاجت ذلك، تتفاعل مع الأبواب الإلكترونية والمصاعد وتؤدي مهام رئيسية أخرى, أن هذه الروبتات يمكن  وصلها، كالحواسب، بالشبكات الإلكترونية، البرامج، والملحقات الأخرى التي تزيد من فعاليتها وفائدتها, تقدر هذه الألات أن تتعرف على بعض الأشخاص أو الأشياء، تتحدث، تؤمن الرفقة، تراقب الحالة المناخية، تستجيب للإنذارات، تنقل المعدات، وغير ذلك من المهام المفيدة. قد تؤدي الروبتات الأهداف العامة المستقلة مجموعة من الأعمال في وقت واحد أو كل مهمة على حدى في أوقات مختلفة من النهار , يحاول البعض من  العلماء جعل هذه  الروبتات تحاكي البشر وقد تشابههم في شكلها المصمم بعض الأحيان، ويُسمى الروبتات بهذه الحالة بالإنساني الهيئة.
روبتات الأعمال ذات الدقة الأكبر، التحمل، والإنتاجية الأكثر
تؤدي الروبتات حاليا الكثير من الأعمال في المصانع، وقد أدّى هذا إلى إنتاج مكثّف  لعدد من البضائع بشكل أبخس، بما فيه السيارات الإلكترونيات
، واليوم أصبحت الروبتات المعالجات اليدوية الثابتة أكثر الأنواع تسويقا بين الروبتات
بعض الأمثلة على الربوتات الصناعية :
· صانعة السيارات: أصبحت الروبتات مألوفة بشكل كبير في مصانع إنتاج السيارات خلال العقود الثلاثة الماضية.  يحوي أي مصنع نمطي حاليا المئات من الروبتات الصناعية التي تعمل وفق نمط إنتاج آلي كليّا، حيث يحل روبت  واحدة مكان 10 عمّال آدميين. يتم لحم قطع السيارة تلصيقها، طلائها، وفي النهاية تجميعها بشكل كامل، بعد أن تكون قد مرّت على سلسلة إنسالات. 
· المغلّفة: تستخدم الروبتات الصناعية أيضا بشكل مكثف لتغليف وتعليب البضائع، كأن تقوم بأخذ صناديق المشروبات مثلا من مؤخرة الآلة الناقلة ووضعها في صناديق، أو تحميل وتفريغ مراكز الآلات. 
· صانعة الإلكترونيات: يتم تصنيع اللوحات الإلكترونية المطبوعة بواسطة روبتات النقل بشكل حصري تقريبا، التي تكون مزودة عادة بذراع إليه تجميعية انتقائية  تقوم بإزالة المكونات الإلكترونية الصغيرة من الشرائط أو العلب، ووضعها على اللوائح المطبوعة بدقة كبيرة,  يمكن مثل هذا الروبوت أن يضع مئات الآلاف من المكونات الإلكترونية في ساعة، وبهذا فهو يتفوق على الإنسان في السرعة والدقة والموثوقية. 
· المركبات المرشدة آليّاً: تُستخدم الروبتات المتحركة، التي تتبع علامات أو خطوط أو أسلاك في سيرها، أو باستخدام الرؤية الذاتية لها، أوالليزر، في نقل السلع داخل المنشآت الكبيرة مثل المستودعات أو موانئ الحاويات أو المستشفيات. 
· المركبات المرشدة أليّا الحديثة: تمّ تصميم أحدث المركبات المرشدة أليّا، للعمل في أماكن يتواجد فيها البشر دون أن يعيق ذلك قدرتها على التنقل. تستطيع هذه الروبتات أن تتنقل عن طريق التعرّف على المعالم الطبيعية حولها, تعتبر هذه الروبتات قادرة على العمل في بيئات معقدة وأداء المهام غير  المتكررة وغير المتسلسلة مثل نقل الأقنعة التصويرية في معمل أشباه الموصلات، العينات في المستشفيات والسلع في المستودعات، أما بالنسبة لبعض المناطق ذات المجالات الحيوية مثل المخازن مليئة المنصات، تتطلب هذه الروبتات سراطيات إضافية كي تتمكن من التنقل فيها. يزعم حاليّا القليل فقط من شركات تطوير برامج الحاسوب أنه طوّر نظم تمكن الروبوتات من التنقل بشكل موثوق في مثل هذه البيئات. 
· روبتات أوألات قطف الفاكهة الأوتوماتكية:
تُستخدم لقطف الفاكهة من المشاتل بتكلفة أقل من تكلفة استئجار عمّال.
· روبتات  المنازل: مع انخفاض أسعار الروبتات وازدياد نسبة ذكائها ومقدرتها على  التحكم بذاتها، أصبح هناك روبتات بسيطة مخصصة لأداء مهمات منزلية  تنتشر في حوالي مليون منزل حول العالم. تتولى هذه ا الروبتات مهمات بسيطة ولكنها غير مرغوبة مثل تنظيف الغبار، غسل الأرض، وقص أعشاب الحدائق.......الخ , يجد البعض  هذه الروبتات محببة ومسلية، ويُعد هذا سببا إضافيا لارتفاع نسبة مبيعاتها. 
· العناية بالمسنين : يُظهر الهرم السكاني للبلدان الصناعية  ارتفاعا في عدد المسنين وانخفاض في نسبة الولادات، مما يعني أن هناك ازدياد في عدد كبار السن الذي ينبغي العناية بهم، وانخفاض في اعداد الشباب القادرين على منحهم هذه العناية. وعلى الرغم من أن العناية التي يقدمها البشر لبعضهم تشكل أفضل أنواع العنايات، إلا أنه يتم استعمال الروبتات تدريجيا لتقوم بهذه المهمة في الحالات التي يتعذر فيها تأمين العناية البشرية. 
· تفحص الكابلات في الأنفاق:ابتكرت روبتات متفحصة لأنفاق الكابلات (وهي أنفاق مصممة لوضع الكابلات فيها لنقل المواد المختلفة)، وقد صُممت هذه الروبتات كي تتحمل مخاطر استكشاف تلك  المناطق الخطرة التي لا يستطيع الإنسان فحصها؛ حيث عادة ما تكون تلك الأنفاق مليئة بالغازات السامة مثل أول أكسيد الكربون وغاز الميثان وثاني أكسيد الكربون. تستطيع الروبتات بعد ذلك تحديد إذا ما كانت البيئة آمنة للبشر أم لا.
· الروبتات المضادة لأنفاق التهريب:قد تكون الروبتات شبه المستقلة التي تستطيع استكشاف وتحديد معالم أنفاق  تهريب المخدرات من أفضل الحلول التي أنتجتها الحكومة الأمريكية لكي تقضي على تجارة الممنوعات  عبر الحدود. 
روبتات الأعمال القذرة، الخطرة، والمتعبة:
هناك العديد من الأعمال التي يفضل البشر ترك الروبتات تقوم بها بدلا منهم، إذ أن بعض الاعمال  قد تكون مملة  كتنظيف المنزل، أو خطر مثل استكشاف داخل البركان، أو من الصعب للإنسان القيام به فعليّا مثل استكشاف كوكب أخر، أو التنظيف داخل أنبوب طويل أو إجراء جراحة شق بطن منظارية. 


روبتات البعد:
 يتم استعمال هذه الروبتات لأداء أعمال لا يستطيع الإنسان أدائها  بسبب خطورتها، أو بعد الهدف، أو عدم المقدرة على الوصول إليه بالطرق العادية المألوفة، وهذه الروبتات لا تتبع سلسلة حركات منسقة مسبقا بل يتم التحكم بها من قبل شخص ما من على بعد، حيث يمكن للروبتات أن يكون في غرفة مقابلة للشخص أو في بلد أخر حتى، كما قد يكون على مقياس مختلف كليّا عن مقياس مشغله، ومثال ذلك روبت الجراحة الجزئي الذي يمكن الطبيب من إجراء عملية بداخل جسد مريضه على مقياس صغير جدا بالمقارنة مع العملية الجراحية اليدوية، مما يقصّر من فترة الشفاء بشكل واضح.  ومن الأمثلة الأخرى على هذه الآلات، الروبتات التي تستخدم في تفكيك القنابل، حيث يرسل خبير المتفجرات الروبت  إلى موقع القنبلة ويقوم بتفكيكها بواسطته، وكذلك هناك الروبتات التى تتخلص من النفايات السامة التى من الصعب ان يتخلص منها الانسان بنفسه كالنفايات المشعة, تعتبر الطائرات بدون طيار بعيدة التحكم مثالا بارزا أخر، واستعمالها يزداد عند مختلف جيوش العالم حيث تستخدم لمسح المواقع وإطلاق النار على الأهداف.  
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تقني من مشاة البحرية الأمريكية يُحضر روبوت تحكم عن بعد كي يفجّر لغما أرضيا، بالقرب من مخيم الفلوجة، العراق.

مزايا ومساوئ الروبوتات:
تقدم الروبوتات عدداً من المزايا منها على سبيل المثال: زيادة الإنتاجية، استعمال  التجهيزات بشكل فعال، تخفيض تكاليف العمل، مرونة محسنة، إنجاز العمل في وقت أقصر، مرونة وسهولة في البرمجة، القدرة على العمل في الظروف الخطرة، تقدم نوعية محسنة لأماكن العمل والإنتاج، تؤمن عائدات استثمار جيدة، تقدم دقة أفضل في الأداء. إلا أن لها عدد من السلبيات والنقائص، فهي تسبب بطالة العمال اليدويين والكثير من المشاكل الفنية الأخرى حسب الاستعمال. خاصة في ميادين الذكاء الاصطناعي أو الرؤية الآلية.
أن استخدام أنظمة الذكاء الاصطناعى على روبتات  حربية أو اعطائها القدرة على التحكم بمعدات خطيرة قد يشكل خطرًا على الحياة الإنسانية بغض النظر عن مدى تطور أنظمة الذكاء الاصطناعي بها، وهذه التطبيقات موجودة في العصر الحالي ويهتم بتطويرها العديد من الجيوش في العالم مثل جيش الولايات المتحدة الأمريكية. بالإضافة إلى هذا النوع من الروبتات ، هناك أنواع أخرى أقل ذكاءً مثل الروبتات الأسراب أو الروبتات الجزئية التي قد تشكل خطرًا على البيئة خاصةً إذا زودت بإمكانية التكاثر وخرج ذلك عن نطاق التحكم البشري . 
· مستقبل الروبوتات:
يتوقع أن تكبر حصة استخدام الروبوتات في مجالات الحياة اليومية وفي الصناعة مع حدوث تطور في التقنية وفي المواد الداخلة في صناعتها,على سبيل المثال يجري البحث على تطوير روبوتات رخيصة الثمن مصنوعة من مواد قادرة على تغيير طورها مما يسمح أن تكون أكثر نعومة بحيث يمكن أن تنتقل من الحالة القاسية إلى الطرية. 
يتم استخدام الروبوتات على نحو متزايد في الصناعة التحويلية، وفي مجال صناعة السيارات، حيث أنها يمكن أن تقوم بأكثر من نصف العمل , ويمكن أن تصل النسبة إلى 100%، كما هو الحال في مصنع لتركيب لوحة المفاتيح والتابع لشركة IBM في ولاية تكساس, كما يخطط لزيادة مدى استخدام الروبوتات في المجال الطبي، وذلك لإجراء عمليات جراحية بالكامل كما هو مقترح في كوريا الجنوبية, وفي المجال العسكري, وحتى في مجال المساعدة في الأعمال المنزلية.
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