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ảnh” do thầy giáo PGS.TS. Lại Khắc Lãi hướng dẫn là công trình nghiên cứu của 

riêng tôi. Tất cả các tài liệu tham khảo đều có nguồn gốc, xuất xứ rõ ràng. 

 Tôi xin cam đoan tất cả những nội dung trong luận văn đúng như nội dung 

trong đề cương và yêu cầu của thầy giáo hướng dẫn. Nếu có vấn đề gì trong nội dung 

của luận văn,  tôi xin hoàn toàn chịu trách nhiệm với lời cam đoan của mình.  

  

Thái Nguyên, ngày  20   tháng 4  năm 2019 

Học viên 

 

 

Lê Thị Thúy Ngân 

  



 

Luận văn cao học – Chuyên ngành: Kỹ thuật Điện tử 

 

iii 
Số hóa bởi Trung tâm Học liệu và Công nghệ thông tin – ĐHTN            http://lrc.tnu.edu.vn 

 

LỜI CẢM ƠN 
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đỡ của thầy giáo PGS.TS. Lại Khắc Lãi, luận văn với đề tài  
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và các bạn bè đồng nghiệp, đã quan tâm động viên, giúp đỡ tôi trong suốt quá trình 

học tập để hoàn thành luận văn này. 

Mặc dù đã cố gắng hết sức, song do điều kiện thời gian và kinh nghiệm thực tế 
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LỜI NÓI ĐẦU 

1.  Tính cấp thiết của luận văn 

Ngày nay việc xây dựng một hệ thống robot bám mục tiêu di động là bài toán 

được các nhà khoa học rất quan tâm nhằm phục vụ cho con người ở nhiều lĩnh vực 

khác nhau. Các Robot này thường hoạt động bằng các cảm biến như cảm biến màu 

sắc, hồng ngoại, cảm biến dò đường, siêu âm… Gần đây các robot loại này được phát 

triển và tích hợp thêm “thị giác”, việc tích hợp trên Robot hệ thống camera và ứng 

dụng xử lý ảnh sẽ tăng khả năng tự động, giúp robot thông minh hơn. Các robot có 

gắn camera và các thiết bị kỹ thuật khác nhằm thực hiện một nhiệm vụ đặt trước, ví 

dụ như các hệ thống phát hiện lỗi của vật liệu sử dụng camera, các hệ thống dò đường, 

hệ thống phát hiện lỗi và hàn tự động, vận chuyển hàng hóa trong kho bãi, các hệ phát 

hiện và bám mục tiêu di động . . . Trong các hệ phát hiện và bám mục tiêu di động, 

camera được trang bị để có thể nhận biết mục tiêu, kết hợp với các thuật toán xử lý 

ảnh để xác định chính xác vị trí của mục tiêu để từ đó điều chỉnh cơ cấu chấp hành 

sao cho tâm của mắt bám đúng mục tiêu. Trong những năm gần đây, các hệ thống 

bám mục tiêu di động được quan tâm nghiên cứu rất rộng rãi. Luận văn đề cập đến 

việc nghiên cứu thiết kế và chế tạo robot bám mục tiêu di động trong phòng thí 

nghiệm với mục đích phục vụ cho công tác nghiên cứu các thuật toán xử lý ảnh và 

điều khiển hiện đại làm tiền đề cho việc chế tạo các sản phẩm phục vụ đào tạo, y tế, 

công nghiệp và xa hơn nữa là ứng dụng cho an ninh, quốc phòng. Với sự phát triển 

của công nghệ điện tử, tốc độ tính toán của vi xử lý năng vượt trội, các chức năng hỗ 

trợ giao tiếp với các ngoại vi cũng được tích hợp trên một chip, nhờ vậy mà các 

phương pháp xử lý ảnh hiện đại và các phương pháp điều khiển phức tạp như điều 

khiển thích nghi bền vững có thể thực thi một cách dễ dàng hơn, chính vì thế các hệ 

thống bám mục tiêu di động được cải thiện rất nhiều về mặt chất lượng. Vì thế, các 

nghiên cứu phát triển thuật toán xử lý ảnh hiện đại và các thuật toán điều khiển bám 

thích nghi, bền vững ngày càng trở nên cấp thiết do khả năng thực hiện các thuật toán 

này trong thực tế sẽ giúp cho các hệ điều khiển bám mục tiêu ổn định, chính xác và 


