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CHƢƠNG I. GIỚI THIỆU 

1.1 Tại sao phải thiết kế xe hai bánh tự cân bằng [1] 

Với những robot di động, chúng thƣờng đƣợc chế tạovới ba bánh: hai bánh lái 

đƣợc lắp ráp đồng trục và một bánh đuôi nhỏ. Có nhiều loại khác nhau nhƣng đây là 

kiểu thông dụng nhất. Còn đối với các xe 4 bánh, thƣờng một đầu xe có hai bánh 

truyền động và đầu xe còn lại đƣợc gắn một hoặc hai bánh lái.  

Việc thiết kế ba hay bốn bánh làm cho xe/ robot di động đƣợc thăng bằng ổn 

định nhờ trọng lƣợng của nó đƣợc chia cho hai bánh lái chính và bánh đuôi, hay bất 

kỳ cái gì khác để đỡ trọng lƣợng của xe. Nếu trọng lƣợng đƣợc đặt nhiều vào bánh 

lái thì xe/robot sẽ không ổn định dễ bị ngã, còn nếu đặt nhiều vào bánh đuôi thì hai 

bánh chính sẽ mất khả năng bám.  

Nhiều thiết kế xe/robot có thể di chuyển tốt trên địa hình phẳng, nhƣng không 

thể di chuyển lên xuống trên địa hình lồi lõm (mặt phẳng nghiêng). Khi di chuyển 

lên đồi, trọng lƣợng xe/robot dồn vào đuôi xe làm bánh lái mất khả năng bám và 

trƣợt ngã, đối với những bậc thang, thậm chí nó dừng hoạt động và chỉ quay tròn 

bánh xe. Khi di chuyển xuống đồi, sự việc còn tệ hơn, trọng tâm thay đổi về phía 

trƣớc và thậm chí làm xe/robot bị lật úp khi di chuyển trên bậc thang. Hình 1.1trạng 

thái xe ba bánh khi di chuyển với độ dốc 20
o
. 

Ngƣợc lại, các xe dạng hai bánh đồng trục lại thăng bằng rất linh động khi di 

chuyển trên địa hình phức tạp, mặc dù bản thân là một hệ thống không ổn định. Khi 

nó leo sƣờn dốc, nó tự động nghiêng ra trƣớc và giữ cho trọng lƣợng dồn về hai 

bánh lái chính. Tƣơng tự vậy, khi bƣớc xuống dốc, nó nghiêng ra sau và giữ trọng 

tâm rơi vào các bánh lái. Chính vì vậy, không bao giờ có hiện tƣợng trọng tâm của 

xe rơi ra ngoài vùng đỡ của các bánh xe để có thể gây ra sự lật úp.  
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Hình 1.1: Trạng thái xe hai bánh đồng trục khi di chuyển trên địa hình bằng phẳng, 

dốc[1] 

Đối với những địa hình lồi lõm và những ứng dụng thực tế, sự thăng bằng của xe 

hai bánh có thể sẽ mang lại nhiều ý nghĩa thực tiễn trong giới hạn ổn định hơn là đối 

với xe ba bánh truyền thống.  

1.2 Nguyên lýcân bằng của xe hai bánh (two wheels self balancing) [1] 

  

Hình 1.2: Mô tả nguyên lý giữ thăng bằng [1] 

Đối với các xe ba hay bốn bánh, việc thăng bằng và ổn định của chúng là nhờ 

trọng tâm của chúng nằm trong bề mặt chân đế do các bánh xe tạo ra. Đối với các 

xe 2 bánh có cấu trúc nhƣ xe đạp, việc thăng bằng khi không di chuyển là hoàn toàn 

không thể, vì việc thăng bằng của xe dựa trên tính chất con quay hồi chuyển ở hai 

bánh xe khi đang quay. Còn đối với xe hai bánh tự cân bằng, là loại xe chỉ có hai 


