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TRƯỜNG ĐẠI HỌC KỸ THUẬT CÔNG NGHIỆP 
................ ................... 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

LUẬN VĂN THẠC SĨ KỸ THUẬT 

NGÀNH: TỰ ĐỘNG HÓA 
 

 

 

 

 

NGHIÊN CỨU ĐIỀU KHIỂN CÂN BẰNG ROBOT CÓ 

SỬ DỤNG THUẬT TOÁN GIẢM BẬC MÔ HÌNH 
 

 

 

 

 

 

 

NGUYẾN ĐẠI TÙNG 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

THÁI NGUYÊN - 2011
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LỜI CAM ĐOAN 

  

Tôi xin cam đoan đây là công trình nghiên cứu của tôi . Các kết quả , số 

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

công trình nào khác. 

                                             Tác giả luận văn 

                                   

                                                        

          Nguyễn Đại Tùng  
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1.2 Tự động hoá và robot công nghiệp ......................................................... 8 
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