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TÓM TẮT LUẬN VĂN 
 

Luận văn đã hoàn thành trong thời gian, mặc dù trong quá trình làm luận văn 

gặp rất nhiều khó khăn trong việc tìm kiếm thông tin và tài liệu nghiên cứu nhưng 

được sự hướng dẫn, chỉ bảo tận tình của PGS. TSKH. Nguyễn Phùng Quang đề tài 

đã đạt được một số kết quả sau: 

-   Nghiên cứu tổng quan về Robot nói chung và Robot song song nói riêng. 

Đưa ra được mô hình toán học của đối tượng Hexapod (bậc tự do cơ cấu, phương 

trình động học ngược và một số thông số kỹ thuật của Hexapod). 

-  Tìm hiểu bộ công cụ SimMechanics trong Matlab / Simmulink với  các ứng 

dụng của bộ công cụ này trong việc mô hình hoá các cơ cấu cơ khí. Trên cơ sở đó 

tiến hành mô hình hoá Robot song song loại Hexapod bằng SimMechanics. 

-   Khảo sát hoạt động của Robot song song loại Hexapod ở 2 chế độ động 

học ngược và động học thuận. Xây dựng một số sơ đồ Simulink phục vụ mô phỏng 

toàn bộ hệ thống Hexapod khi muốn hệ thống được điều khiển theo một quỹ đạo  

định trước. 

Bên cạnh những kết quả đạt được, đề tài còn tồn tại một số hạn chế, tác giả 

mới chỉ đưa ra thuật toán điều khiển sử dụng bộ điều khiển PID kinh điển. Hướng 

phát triển của đề tài là sẽ nâng cấp thuật toán điều khiển để đạt độ chính xác cao 

hơn trong quá trình điều khiển.   

Một lần nữa tôi xin chân thành cảm ơn PGS. TSKH. Nguyễn Phùng Quang, 

người thầy đã trực tiếp hướng dẫn tôi trong suốt quá trình nghiên cứu làm luận văn. 

Vì lý do thời gian, trình độ cũng như những hạn chế đã kể trên, luận văn chắc chắn 

không tránh khỏi những thiếu sót, tôi rất mong nhận được những ý kiến nhận xét, 

đóng góp ý kiến của các thầy cô và các bạn. 

Xin chân thành cảm ơn! 
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DANH MỤC CÁC KÝ HIỆU VÀ CHỮ VIẾT TẮT 

 

 

KÝ HIỆU, CHỮ VIẾT TẮT TÊN ĐẦY ĐỦ 

BP Base Platform - Mặt nền cố định. 

CG Center of Gravity - Điểm trọng tâm 

CS Coordinate system - Hệ toạ độ 

F Force - Lực (N) 

LL Lower leg - Chân dưới  

LS Lower Spherical - Khớp cầu dưới 

M Motion - Chuyển động 

Pos Position - Vị trí 

TP Top Platform (mobile platform) - 

Mặt nền di động chứa điểm tác động 

cuối End Effector 

UL Upper leg - Chân trên 

US Upper Spherical - Khớp cầu trên 

Vel Velocity - Tốc độ  
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