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11. Tém tat cac két qua méi cla luan an: Luan an nay da dé ra mot sé giai phap méi cho mét trong
nhirtng phwong phap nang cao chét lwgng dan dwdng cho robot di dong la phwong phap téng hop cdm
bién v&i viéc st dung bd loc Kalman mé réng dé két hop nhivng wu nhwoc diém cia mot hodc nhiéu cdm
bién cho phép tang dwoc dd chinh x&c, tin cay cla viéc dinh vi robot. Qua dé xay dwng dwoc ban db va

vach dwéng di mong mudn, ciing nhw diéu khién robot chuy&n dong, tranh vat can téi dich an toan.
Doéng goép chinh cua luan an bao géom:

- D3 thiét ké, xay dwng thanh cong mét robot di ddng da cdm bién, d&c biét |a da xay dwng cai tién thanh
céng mot thiét bi do xa laser 2D thanh mét cdm bién do xa 3D. Hé thdng da dwoc do kiém, dam bao du

tin cay cho viéc ap dung th&r nghiém cac qua trinh diéu khién dan dwong duwoc thye hién trong Luan an.

- Pa thuc nghiém thanh céng qué trinh tdng hop t¢i 4 cdm bién hién dai (lap ma quang, ti-dia ban, laser
va camera toan phuong). Két qua dat dwoc la dwa trén co s& nghién ctvu ap dung phuong phap téng
hop cdm bién vé&i bd loc Kalman mé rong dé nang cao do chinh xac cla phép dinh vi robot trong qua

trinh dan duwong.

- Pa nghién ctru dé xuat mot giai thuat tdng hop di liéu cdm bién IPaBD, cho phép xay dwng thanh cong

ban d6 dan dwdrng 2D chira dwng cac théng tin hinh anh 3D phong phu.



- Pa dé xuat mot gidi phap tang hiéu qua cla khau diéu khién chuyén déng bang viéc chia khau nay
thanh 2 qua trinh (céu hinh) v&i 2 ham Lyapunov khac nhau va két hop qua trinh sau v&i viéc t6ng hop

cdm bién béng loc Kalman mé rong.

- Trén co s& tdbng hop mot sé cam bién siéu am it hon théng thwong, da ap dung thanh cdng mot gidi

thuat cai tién tir gidi thuat VFH, nhdm khac phuc hién twong “cuc tiéu cuc bd”, dwa robot dén dich an

toan.

12. Kha ndng ng dung trong thuc tién: Nhirtng déng gép trén cé thé ap dung dé xay dung cac rng dung

thuwe tién khac nhau cla robot ndi mang trong céng nghiép, y té, gido duc, hay giao théng.

13. Nhirng hwéng nghién ciru tiép theo: nghién clru ap dung cac két qua da nghién ctu cho viéc dan

duwdng cac xe tw hanh di chuyén di chuyén trén cac dia hinh ngoai troi.
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