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LỜI CAM ĐOAN 

 

Tôi xin cam đoan đây là công trình nghiên cứu của tôi dưới sự hướng 

dẫn khoa học của PGS.TS. Phạm Thành Long. Các kết quả tính toán, số liệu 

nêu trong luận văn là trung thực và chưa từng được công bố trong bất kỳ công 

trình khoa học nào khác. 

 Tác giả luận văn 

 

 

 

 Phạm Đức Dương 
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LỜI CẢM ƠN 

 

Qua thời gian học tập, nghiên cứu chương trình cao học kỹ thuật Cơ khí 

của trường Đại học Kỹ thuật Công nghiệp, đã giúp tác giả nhận thức sâu sắc về 

cách thức nghiên cứu, phương pháp tiếp cận các đối tượng nghiên cứu và lựa 

chọn đề tài luận văn tốt nghiệp cao học; đồng thời góp phần nâng cao kiến thức 

chuyên môn vững vàng, nâng cao năng lực thực hành, khả năng thích ứng cao 

trước sự phát triển của khoa học, kĩ thuật và kinh tế; có khả năng phát hiện, giải 

quyết độc lập những vấn đề thuộc chuyên ngành được đào tạo và phục vụ cho 

công tác được tốt hơn. Việc thực hiện nhiều bài tập nhóm trong thời gian học 

đã giúp tác giả sớm tiếp cận được cách làm, phương pháp nghiên cứu, tạo tiền 

đề cho việc độc lập trong nghiên cứu và hoàn thành luận văn này. 

Tác giả xin bày tỏ lòng biết ơn sâu sắc đến: 

PGS.TS Phạm Thành Long đã giúp đỡ, hướng dẫn hết sức chu đáo, nhiệt 

tình trong quá trình thực hiện để tác giả hoàn thành luận văn thạc sĩ này; 

 Các CBCNV trường Đại học Kỹ thuật Công nghiệp đã tạo điều kiện thuận 

lợi cho tác giả trong quá trình tiến hành thực nghiệm đề tài và bảo vệ luận văn thạc 

sĩ; 

Gia đình, bạn bè của tác giả đã giúp đỡ, tạo điều kiện về thời gian, động 

viên tác giả trong quá trình thực hiện và hoàn thành luận văn này; 

Tác giả mong muốn tiếp tục nhận được sự chia sẻ, hỗ trợ và tạo điều kiện 

của Hội đồng Chấm luận văn thạc sĩ, để bản luận văn này hoàn thiện hơn. 

Xin trân trọng cảm ơn.   

     Thái Nguyên, ngày 15 tháng 04 năm 2019 
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BẢNG THUẬT NGỮ VÀ KÝ HIỆU VIẾT TẮT 

STT Thuật ngữ/ Ký hiệu Đơn vị Ý nghĩa luận giải 

1 RPY  Bộ góc Roll – Pitch - Yaw 

2 DH  Denavit - Hatenberg 

3 PCMM  
Portable Coodianate Measure 

Machine 

4 P (mm) Prismatic 

5 R (rad) Rotate 

6 GRG  General Ruduce Gradient 

7 MEMS  Micro Electro Mechanical Systems 

8 SRS  Cấu trúc chân dẫn động khớp R 

9 GY  Gyroscapes 

10 DC  Direct Curent 

11 a (mm) Lượng dịch chuyển theo trục x 

12 d (mm) Lượng dịch chuyển theo trục z 

13 ɵ (rad) Góc quay quanh trục z 

14 β (rad) Góc quay quanh trục x 

15 n  Cosin chỉ hướng trục x 

16 s  Cosin chỉ hướng trục y 

17 p  Véc tơ tọa độ điểm cuối 

18 qi  Tọa độ suy rộng thứ i 

19 tij (rad) ij  góc thứ j của chân thứ i 
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1.7 Đồ gá ổn định thế cấu hình robot ....................................................... 14 
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2.1.3 Ổn định thế bằng con quay hồi chuyển ........................................... 20 
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MỞ ĐẦU 

 

Robot là thiết bị khả trình, khi tác vụ thay đổi một thiết bị cơ điện tử kiểu 

robot do chức năng quy định bởi phần mềm nên hoàn toàn có khả năng lập trình 

để đáp ứng tác vụ mới. Vì lý do đó có thể thấy phần lớn robot có tính vạn năng, 

nhưng bên cạnh đó vẫn cần có các robot đặc biệt nhằm thích ứng với các điều 

kiện làm việc rất đặc thù.  

Các robot đặc biệt này có thể cần đến các phương pháp mô tả, các công 

cụ tính toán và các phương pháp đặc biệt tương ứng để giải quyết các vấn đề 

kỹ thuật phát sinh do tính đặc biệt của nó. 

Hệ thống phương pháp, công cụ dùng để giải quyết các vấn đề thiết kế, 

chế tạo các robot đặc biệt này cùng với các phương pháp lý luận đã biết sẽ hoàn 

thiện các hiểu biết về robot. 

Với tham vọng như trên, trong bản luận án này sẽ xây dựng một hệ thống 

lý luận làm cơ sở cho việc tính toán, thiết kế một đồ gá ổn định thế của vật 

mang trong bàn tay với hai cấu trúc robot chuỗi và robot song song. 

Đồ gá này định hướng ứng dụng ổn định máy quay trong điều kiện di 

động, nâng cao chất lượng hình ảnh, giảm rung giật nâng cao chất lượng khung 

hình. Ứng dụng ổn định hướng ngắm của súng, pháo gắn trên phương tiện như 

xe, tàu chiến trong trường hợp cần mở rộng góc công tác hơn so với hệ thống 

dẫn động điện – thủy lực hiện có, hoặc cần ổn định đồng thời cả vị trí và hướng 

thay vì chỉ ổn định hướng như sử dụng trong hệ thống Meteor. Đặc biệt là luận 

văn đề cập đến các cơ cấu gá ổn định hướng có cấu trúc song song, đây là các 

cơ cấu cho khả năng mang tải nặng, tuy nhiên nó có độ phức tạp cao về động 

học, động lực học.  

Để minh họa cho ý tưởng của luận văn, một mô hình ổn định thế tự động 

khởi tạo dữ liệu từ các cảm biến gia tốc được thiết kế và chế tạo để kiểm chứng 

các tính toán mà tác giả đề xuất. 

Tác giả xin chân thành cảm ơn PGS.TS  Phạm Thành Long đã tận tình 

hướng dẫn em hoàn thành luận văn này. 

 

                                                                Thái Nguyên, tháng 4  năm 2019 


