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Abstract

This project presents the development of a web-based remote-controlled car robot equipped

with object detection capabilities, designed to explore the integration of artificial intelligence

in low-powered edge devices. Utilizing a Raspberry Pi as its core, the system incorporates a

Pi camera module for real-time video streaming and implements computer vision algorithms

for object detection. The robot operates in a web-controlled mode allowing remote opera-

tion through a user-friendly interface. By leveraging edge computing principles, this project

demonstrates the feasibility of deploying AI-driven functionalities on resource-constrained

platforms. The implementation showcases the potential for creating sophisticated, intelligent

systems that can operate efficiently in various environments, bridging the gap between tra-

ditional robotics and modern AI applications. This work contributes to the growing field of

edge AI, highlighting the possibilities for remote sensing, automation, and human-machine

interaction in compact, energy-efficient form factors.
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اिऻڪٌۘ
و݁ݱ݄ܾ ا৙৑ނ٭؇ء، ا܋ྥލ؇ف ਃ಻Ⴄၽ݁؆࿓؇ت ਲ਼ਦود ،೑಻ଫଐَ৕৑ا ଫଊ༟ ًأڎ ؜݆ ڣ٭۬ ુળ༲اܳٺ لࡤࡲ ݿ٭؇رة روًިت ّޚިߌߵ ا๤དྷৎ৊وع ۱ڍا لگڎم
اܳٷޙ؇م ༇ံࣖࢴ ،ᄩᄟ ܋ٷިاة Pi Raspberry ً؇ݿٺ༱ڎام اܳޚ؇ڢ۰. ݁ٷۛڰݯ۰ اܳޚݠڣ٭۰ ا৙৑ۏ۳ݞة ሒᇭ ሒᇼ؇ݬޚٷ৖৑ا اႤ၍ᄳᄟء ༇ံد ৖৑ݿٺܝލ؇ف
وݪؕ ሒᇭ اෂීوًިت لأ݄ܭ ا৙৑ނ٭؇ء. ৖৑܋ྥލ؇ف ۰ਃಸިݿ؇੆اࠍ ل۰ اෂීؤ ۊިارز݁٭؇ت لޚٴݑ و ঌॻاܳڰأ اܳިڢب ሒᇭ اܳڰ٭ڎلި ܳٴت Pi ଫଃ݁Ⴄ၍ا و༡ڎة
اࠍ੆ިݿٴ۰ ݁ٴ؇دئ ݆݁ ا৖৑ݿٺڰ؇دة ఈః༠ل ݆݁ ا৖৑ݿٺ༱ڎام. ᄭᄥዝང واۏ۰۳ ఈః༠ل ݆݁ ًأڎ ؜݆ ᄩᄥྲྀྥލ؞٭ ૭૏݄ں ؇ᆙᆘ ೑಻ଫଐَ৕৑ا ଫଊ༟ ુળ༲اܳٺ
اܳٺٷڰ٭ڍ لأݠض اৎ৊ިارد. ො੼ڎودة ݁ٷݱ؇ت আॻ༟ ሒᇼ؇ݬޚٷ৖৑ا ً؇Ⴄ၍ᄳᄟء ݁ڎ؜۰݁ި وޖ؇فژ ๤๑ฺ ۰ਃ಻Ⴄၽ݁إ ا๤དྷৎ৊وع ۱ڍا ༃لިࡵ اܳޚݠڣ٭۰،
وّޚٴ٭گ؇ت اܳٺگܹ٭ڎل۰ اෂීوًިّ؇ت ඔ൹ً اܳڰ۠ިة ૭૏ڎ ؇ᆙᆘ ،۰༟ި݁ٺٷ ྘ྲྀ٪؇ت ሒᇭ ًܝڰ؇ءة ّأ݄ܭ و݁ٺޚިرة ذ܋٭۰ أَޙ۰݄ ૰૙৕৑؇ء اႤၽ݁৕৑َ؇ت
ሒᇭ اਃ಻Ⴄၽ݁৕৑؇ت আॻ༟ اܳݯިء و૭૏ܹޔ ،ሒᇧ؇ٺٷৎ৊ا ሒᇭاܳޚݠ ሒᇼ؇ݬޚٷ৖৑ا اႤ၍ᄳᄟء ෠੼؇ل ሒᇭ اܳأ݄ܭ ۱ڍا ܾ۱؇૭૏ .۰਒ಱڎ੆اࠍ ሒᇼ؇ݬޚٷ৖৑ا اႤ၍ᄳᄟء

ይዧޚ؇ڢ۰. و݁ިڣݠة ۰෠੼݁ڎ ஓ஁؇ذج ሒᇭ ᄭᄟ৚৑وا ا૭૙৕৑؇ن ඔ൹ً واܳٺڰ؇༟ܭ واஓ஄৙৑ٺ۰ ًأڎ ؜݆ ا৖৑ݿྥލأ؇ر ৖৑؇෠੼ت
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Résumé

Ce projet présente le développement d’un robot voiture contrôlé à distance via une in-

terface web, équipé de capacités de détection d’objets, conçu pour explorer l’intégration de

l’intelligence artificielle dans des dispositifs périphériques à faible consommation d’énergie.

Utilisant un Raspberry Pi comme cur du système, ce dernier intègre un module caméra Pi

pour le streaming vidéo en temps réel et implémente des algorithmes de vision par ordina-

teur pour la détection d’objets. Le robot fonctionne en mode contrôlé à distance, permet-

tant une opération à distance via une interface conviviale. En tirant parti des principes de

l’informatique en périphérie, ce projet démontre la faisabilité de déployer des fonctionnalités

pilotées par l’IA sur des plateformes à ressources limitées. La mise en uvre montre le poten-

tiel de création de systèmes intelligents sophistiqués pouvant fonctionner efficacement dans

divers environnements, comblant ainsi le fossé entre la robotique traditionnelle et les applica-

tions modernes de l’IA. Ce travail contribue au domaine croissant de l’intelligence artificielle

en périphérie, mettant en lumière les possibilités dans les domaines de la télédétection, de

l’automatisation et de l’interaction homme-machine sous des formats compacts et économes

en énergie.
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