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6. Các thay đổi trong quá trình đào tạo:  Không 
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11. Tóm tắt các kết quả mới của luận án: Luận án này đã đề ra một số giải pháp mới cho một trong 

những phương pháp nâng cao chất lượng dẫn đường cho robot di động là phương pháp tổng hợp cảm 

biến với việc sử dụng bộ lọc Kalman mở rộng để kết hợp những ưu nhược điểm của một hoặc nhiều cảm 

biến cho phép tăng được độ chính xác, tin cậy của việc định vị robot. Quá đó xây dựng được bản đồ và 

vạch đường đi mong muốn, cũng như điều khiển robot chuyển động, tránh vật cản tới đích an toàn.  

Đóng góp chính của luận án bao gồm:  

- Đã thiết kế, xây dựng thành công một robot di động đa cảm biến, đặc biệt là đã xây dựng cải tiến thành 

công một thiết bị đo xa laser 2D thành một cảm biến đo xa 3D. Hệ thống đã được đo kiểm, đảm bảo đủ 

tin cậy cho việc áp dụng thử nghiệm các quá trình điều khiển dẫn đường được thực hiện trong Luận án. 

- Đã thực nghiệm thành công quá trình tổng hợp tới  4 cảm biến hiện đại (lập mã quang, từ-địa bàn, laser 

và camera toàn phương). Kết quả đạt được là dựa trên cơ sở nghiên cứu áp dụng phương pháp tổng 

hợp cảm biến với bộ lọc Kalman mở rộng để nâng cao độ chính xác của phép định vị robot trong quá 

trình dẫn đường.  

- Đã nghiên cứu đề xuất một giải thuật tổng hợp dữ liệu cảm biến IPaBD, cho phép xây dựng thành công 

bản đồ dẫn đường 2D chứa đựng các thông tin hình ảnh 3D phong phú.  



 

- Đã đề xuất một giải pháp tăng hiệu quả của khâu điều khiển chuyển động bằng việc chia khâu này 

thành 2 quá trình (cấu hình) với 2 hàm Lyapunov khác nhau và kết hợp quá trình sau với việc tổng hợp 

cảm biến bằng lọc Kalman mở rộng.  

- Trên cơ sở tổng hợp một số cảm biến siêu âm ít hơn thông thường, đã áp dụng thành công một giải 

thuật cải tiến từ giải thuật VFH, nhằm khắc phục hiện tượng “cực tiểu cục bộ”, đưa robot đến đích an 

toàn. 

12. Khả năng ứng dụng trong thực tiễn: Những đóng góp trên có thể áp dụng để xây dựng các ứng dụng 

thực tiễn khác nhau của robot nối mạng trong công nghiệp, y tế, giáo dục, hay giao thông.  

13. Những hướng nghiên cứu tiếp theo: nghiên cứu áp dụng các kết quả đã nghiên cứu cho việc dẫn 

đường các xe tự hành di chuyển di chuyển trên các địa hình ngoài trời.  
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