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Lời nói đầu

Thiết kế và điều khiển robot là công việc kỹ thuật chuyên sâu đòi hỏi có 
phưong pháp hiệu quà nhằm đàm bào được các yêu cầu:

- Tính toán được nhiều công đoạn khác nhau của bài toán;

- Tính toán được các lớp bài toán khác nhau, trên các đối tượng 
khác nhau về cấu hình;

- Tốc độ tính toán và độ chinh xác cao;

- Dễ học, dễ sử  dụng và có thể bộc lộ nhiều nhất các thông tin về 
quá trình tính, thiết kế.

Trong những năm gần đây robot trờ thành đổi tượng được quan tám 
nhiều cả trên thực tế lẫn trong học thuật, những người mới bắt đầu 
thường gặp không ít khó khăn trong việc làm quen với các công cụ tính. 
Nhất là khối lượng tính toán trong thiết kế và điều khiển robot rất lớn, 
rất phức tạp, có những bài toán phải giải lặp đi lặp lại nhiều lần. Các 
bài toán robot với đặc điểm phi tuyến, siêu việt có ràng buộc thêm các 
điểu kiện công nghệ nên việc giải trở nên hết sức khó khăn. Vì vậy trong 
cuốn sách này chúng tôi muốn giới thiệu với độc giả một phương pháp 
đã chứng thực được hiệu quả của nó trong kỹ thuật robot, đó là phương 
pháp giảm gradient tong quát (GRG), kỹ thuật này được ứng dụng đế 
khảo sát động học các cơ cấu chuẩn, hụt hoặc dư dẫn động đều phù hợp. 
Bàn thân bài toán động học robot là bài toán giải hệ phương trình phi 
tuyến, siêu việt, có rất nhiều phương pháp để giải bài toán này song mỗi 
phương pháp lại cần lợi dụng các đặc điểm riêng của robot về kết cấu 
như các trục song song hay cắt nhau để làm hệ suy biến bằng cách rút 
dần từng biến theo những trình tự rất phức tạp. Phương pháp GRG chi 
ứng dụng vào bài toán này sau khi đã chuyển bài toán động học về hình 
thức tối ưu vì GRG là công cụ tối ưu, lợi thế của cách làm này là chì học
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một phương pháp, giải được tất cả các loại robot từ  robot chuôi, robot 
song song, robot lai, robot hụt hoặc dư dẫn động đêu thực hiện được.

Nội dung cơ bàn của cuốn sách gồm 8 chương:

Chương 1: Hệ thống điều khiển số nhiều trục

Chương 2: Phương pháp giảm gradient tổng quát (GRG)

Chương 3: Khảo sát động học robot chuỗi ứng dụng GRG

Chương 4: Khảo sát động học robot song song ứng dụng GRG

Chương 5: Điểu khiển robot mềm có xét đến bù biến dạng đàn hồi

Chương 6: Thiết kế robot đàm bào độ chính xác ban đầu với GRG

Chương 7: Khảo sát các truyền động đặc biệt với GRG

Chương 8: Thiết kế các hệ thống nhiều thứ nguyên với GRG

Với tính chất là một tài liệu chuyên khảo, sách không trình bày các kiến 
thức cơ sở có liên quan đến kỹ thuật robot mà chủ yếu là các bài toán 
trên cơ sở kỹ thuật GRG. Các vấn để cơ bản liên quan độc giả cần tự tìm 
hiểu ở  các giáo trình robot.

Phương pháp GRG không chỉ phù hợp với lĩnh vực động học robot mà 
qua thực tế cho thấy nó có thể ứng dụng rộng rãi trong các lĩnh vực khác 
của kỹ thuật như điều khiến, toi ưu hóa, thậm chí các ngành xã  hội khác 
như kinh tế, quản trị...

Trong quá trình biên soạn cuốn sách tác giả đã cố gắng trình bày các nội 
dung có tính hệ thống, mục tiêu hướng đến là người đọc có thế dựa vào 
đó đê thực hành được việc chuân bị dữ liệu thiêt kể hoặc điều khiển robot 
mình quan tâm. Rất mong nhận được những đóng góp cùa độc giả đế 
cuốn sách được hoàn thiện hom.

Xin chân thành cảm ơn!

CÁC TÁC GIẢ
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