=]

Pai hoc Quéc gia Ngay nhan hé so

Thanh phé H6 Chi Minh Ma s6 dé tai

Al.

A2,

A3.
A4,
A5.

A6.

A7.

A8.
A9.

\ THUYET MINH
DE TAI KHOA HOC VA CONG NGHE

THONG TIN CHUNG
Tén deé tai
- Tén tiéng Viét: Nghién clu diéu khién chuyén déng budc di trén humanoid robot
- Tén tiéng Anh: Study on walking control of humanoid robot
Thudéc nganh/nhém nganh
Co khi, Ty dong héa, Ky thuat Giao thong;
Loai hinh nghién cttu: Nghién c(tu ing dung
Thoi gian thuc hién: 12 thang (k€ tir khi dugc duyét)
Téng kinh phi
T6ng kinh phi: 20.000.000 déng (Bang chit: Hai muoi triéu déng) , gdbm
- Kinh phi tlr PHQG-HCM: 20.000.000 déng (Bang chir: Hai muoi triéu déng)
- Kinh phi tlr nguén huy déng: 0 dong (Bang chir: Knong déng), trong do:
Vén tu cd: 0 dong (Bang chir: Khdng déng)
Vén khac: 0 déng (Bang chir: Khong déng)
Chu nhiém
Hoc ham, hoc vi, ho va tén: PGS.TS Nguyén Tan Tién
Ngay, thdng, nam sinh: 29/06/1968, Phai: Nam
S6 CMND: 021962686, Ngay cap: 02/11/2011, Noi cap: Tp. H6 Chi Minh
Ma s6 thué ca nhan: 0308085327
SO tai khoan: 1940201061166 Tai ngan hang: AGR
Dia chi ca quan: 268 Ly Thuong Kiét, Quan 10, Tp H6 Chi Minh
Dién thoai: 0918255355, Email: nttien@hcmut.edu.vn

T6m tat hoat ddng nghién citu va dao tao sau dai hoc cé lién quan dén dé tai cua chu nhiém:

Pong chu nhiém

Hoc ham, hoc vi, ho va tén: Nguyén Van Tién Anh

Ngay, thang, nam sinh: 19/05/1992, Phai: Nam

S6 CMND: 241286159, Ngay cap: 18/04/2014, Noi cap: Dék Lak
M3 s6 thué ca nhan: 0308085327

SO tai khodn: 0004100016456003 Tai ngan hang: OCB (PGD Ly Thuong Kiét);
Dia chi co quan: 268 Ly Thuong Kiét, Quan 10, Tp H6 Chi Minh
Dién thoai: 01262020921, Email: nvtienanh@gmail.com

Co quan chu tri

Tén co quan: Trudng Dai hoc Bach Khoa - PHQG Tp. H6 Chi Minh
Ho va tén tha truéng: GS.TS Vi Dinh Thanh

Dién thoai: (84-8) 38.636.856 Fax: (84-8) 38.636.984

Email: khcn@hcmut.edu.vn

S6 tai khoan: Tai kho bac:

Co quan phéi hop thuc hién

Nhan luc nghién cttu

11-08-2025 10:47

Trang 1/9




S6 thang

TT | Hoc ham, hoc vi, Ho va tén SHCC/MSSV | Pon vi cong tac lam viéc quy
doi
Thanh vién chd chét
X e Trudng Dai hoc Bach Khoa -
1 | PGS.TS Nguyen Tan Tién 001612 ol 3
guy ' PHQG Tp.HCM
X e Trung tam Nghién ctru TB&CN
2 | Nguyen Van Tién Anh 1570055 Co Khi Bach Khoa 3
Nghién ctu sinh, hoc vién cao hoc, sinh vién
1 | Nguyén Duc Chinh (21200363) 21200363 Khoa Co khi 3
2 | Nguyén Nhat Dang Khoa (1670044) 1670044 Khoa Co khi 2
3 | Pham Nhat Tan (21103091) 21103091 Khoa Co khi 4

B. MO TA NGHIEN cUU

Bl. Téng quan tinh hinh nghién citu trong, ngoai nuéc
Robot di chuyén bang hai chan la phan quan trong trong nghién ctu vé robot ddng ngudi, nhiing nghién cu
thanh cdng déu phat trién tir robot di bang hai chan nhu Wabian véi WL-5, Honda véi EO.
Mot trong cac nghién clu thanh céng vé robot dang nguoi c6 thé ké dén qua trinh nghién cu cla Honda.
DE cb dugc san pham robot ASIMO, Honda d& sanh gan 20 nam dé thuc nghién cac nghién clu vé robot
déng ngudi, bat dau tir nghién ctu vé robot di hai chan E0. Cac nghién clu sau do ti€p cai thién téc do di
chuyén, kich thudc va khéi lugng. Phai dén tan gan 10 nam sau, Honda mai ¢ thé phat trién thém phan
than, hai tay cho robot IGc nay cadu tric cta robo méi gan véi co thé con ngudi. San pham méi day nhat la
ASIMO c6 kich thuéc nhd gon: cao 130 cm, nang 8 kg, ¢6 téng cong 57 bac tu do va cé thé di chuyén véi van

toc 3 km/h.

x]

Hinh 1. Qua trinh nghién ctu robot dang nguoi clia Honda
Bang 1. Mot s6 nghién clu robot dang nguai

Noi nghién ctu

Thong tin vé robot

BPai hoc Waseda

WABOT-1: robot hai chan cé téng cong 10 bac tu do, st
dung co cau truyén dong thay luc.

1973

WL-10RD: robot hai chan c6 12 bac tu do va truyén dong
thay luc

1985

Wabian: robot dang ngudi cé 48 bac tu do, sit dung dong
co dién

1996

Cong ty Honda

ASIMO: c6 téng cong 34 bac tu do cd thé di véi van toc toi
da 0.75m/s va chay véi van téc 2.5m/s. Phién ban nang
cap vao nam 2011 c6 téng cong 57 bac tu do

2000

AIST va cong ty KAWADA

Dong robot HRP (HRP-2P, HRP-2, HRP-3P, HRP-3, HRP-4C
and HRP-4), trong d6 méi nhat la robot HRP-4 véi téng
cong 34 bac tu do nang chi 39 kg va cé thé di chuyén véi
van toc 0.5m/s

2002

Beijing Institute of
Technology

BHR: c6 téng cong 32 bac tu do, cao 1.6m va nang 63 kg,
robot c6 thé di vdi van toc toi da 1.4m/s

2004

Vién KAIST (Han Quéc)

Dong robot KHR véi robot méi nhat la HUBO-2, véi téng
cong 41 bac tu do va nang 52 kg cé thé di chuyén véi van
toc 0.35 m/s

2006
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B2.

B3.

Nao: c6 toi da 25 bac ty do, cao 0.58 m ndng 4.3 kg, la
mot robot phuc vu giai tri
EU project RobotCub iCub: c6 téng cong 53 bac ty do, cao 1m nang 24kg va cé6 [2010
Nao: cé toi da 25 bac ty do, cao 0.58 m nang 4.3 kg, la
mot robot phuc vu giai tri

Aldebaran Robotics 2007

Aldebaran Robotics

3 Viét Nam ciing d& cé nhiing nghién ctu vé robot di hai chan nhu Hubot-1 cla DCSELab va HUTECH-1. Hai
nghién cu trén cling d& dugc nhitng két qua ban dau nhu bai todn dong hoc, tao quy dao da dugc giai
quyét tuy nhién viéc dp dung xuéng mé hinh thuc con gap nhiéu han ché, robot di chuyén kha nang né va
kém 6n dinh.

Van dé chinh cta nghién chuyén dong di hai chan la hoach dinh ra quy dao di chuyén mong muén va diéu
khién robot gilr thang bang va bam theo quy dao d6. Mot s6 phuaong phap da ap dung thanh cong dé tao quy
dao cho robot nhu: model-based gait, biological mechanism-based gait and natural dynamics-based gait.
Tuy nhién viéc phan tich 6n dinh cla robot di bang hai chan la mot bai toan phuc tap bdi day la mot hé c6
do phi tuyén I6n, underactuated, chiu tdc dong cla ngoai luc va cé nhiéu trang thai thay déi trong suét qua
trinh hoat déng. DE phan tich 6n dinh cua robot di hai chan cé cac phuong phap: ZMP, periodicity-based
gait, theory of capture points va foot placement estimator.

Y tuéng khoa hoc, tinh cap thiét va tinh méi

Tu han ché cla nghién cu vé robot dang ngudi d& cé & Viét Nam: di chuyén cham va kém 6n dinh, chdng
t6i dé xuat mot hudng ti€p can méi trong nghién cu vé robot dang nguoi ¢ nudc ta do 1a sir dung mot cau
hinh phan cing cta mot robot thuong mai (robot UXA-90 Light), chiing téi ti€n hanh nghién cGu va dp dung
lugt diéu khién ctia minh va ki€m tra thuc nghiém trén robot dé. Sau khi da 4p dung thanh c6ng va nam rd
cac van dé trong viéc diéu khién robot, viéc xay dung mét cau hinh robot sé dugc tién hanh & giai doan sau
clia huéng nghién ctu.

Qua trinh thuc hién nghién ctu gém c6 hai van dé chinh:

¢ Hoach dinh quy dao di hai chan: tir thong s6 cua robot, can tinh toan quy dao cua trong tam, hai chan
theo thai gian.

¢ M6 hinh hda robot: giai bai todn dong hoc thuan, dong hoc ngugc va thiét ké b6 diéu khi€n bam quy
dao da hoach dinh

[x]

Hinh 2. So d6 thuc hién chuyén dong di hai chan trén robot UXA-90 Light

Két qua nghién citu so khéi (néu cé)

Hinh 2. Théng s6 dong hoc robot hai chan

Nhom nghién cu da thuc hién nhitng nghién cru ban dau vé robot bot hai chan 12 bac ty do ¢é cau tric

nhu Hinh 2 va théng s6 déng hoc trong Bang 2 va thong s6 budc di trong Bang 3 thi thu dugc két qua mé
phdng thé hién trong Hinh 4 va Hinh 5

Bang 2. Thong s6 dong hoc robot hai chan

I 200mm 2 80mm
Il 300mm I 150mm
, 200mm I 100mm
I8 50mm , 50mm

Bang 3. Thong s6 budc di

Walking step 125mm
Walking stride 250mm
Single support phase 0.8s
Double support phase 0.2s
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B4.

x]

Hinh 4. Quy dao CoM va cla ban chan

x]

Hinh 5. M6 phong bd diéu khién bam quy dao
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Gi6i thiéu chuyén gia/nha khoa hoc am hi€u dé tai nay

TT | Ho va tén | Huéng nghién cttu chuyén sau Co quan cdng tac, dia chi | Pién thoai, Email
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2 ) )

Ké hoach va phuong phap nghién citu

Muc tiéu

Diéu khién chuyén dong di 6n dinh cho humanoid robot

NGi dung

NGi dung 1: Phan tich dong hoc hai chan robot UXA-90 Light
Muc tiéu:

¢ Gidi bai todn dong hoc thuan va dong hoc ngugc cho hai chan cla robot
Chi tiéu danh gia:
e K&t qua cta nodi dung 1 la mét phan nam trong bai bdo khoa hoc cta dé tai nghién ciu bao gém:
bang thong s6 DH, 16i gidi cho bai toan déng hoc ngugc cla robot UXA-90 Light
K& hoach thuc hién:

¢ Thai gian dy kién: 10/2016 - 1/2017

¢ Ngudi thuc hién: Nguyén Dic Chinh

e Cac cong viéc thyc hién: Do dac thong s6 dong hoc cla robot, dat hé truc toa do theo quy tac DH, lua
chon phuong an gia bai todn dong hoc ngugc.

Phuong phap:
e Dung phan mém Matlab dé tinh toan bai todn dong hoc cho hai chan cla robot UXA-90 Light

Néi dung 2: Hoach dinh quy dao di chuyén hai chan
Muc tiéu:

e Xac dinh dugc su thay déi goc quay cta cac khdp trong thoi gian robot di hai chéan.
Chi tiéu danh gia

e Ké&t qua cla ndi dung 2 la do thi thé hién vi tri cla 12 khép theo thoi gian.
K& hoach thuc hién:

e Thai gian dy kién: 1/2017 - 3/2017

¢ Ngudi thuc hién: Nguyén Nhat Bang Khoa

e Cac cbng viéc thuc hién: Xac dinh quy dao cla trong tam robot, quy dao cla hai chan trong qua trinh
di chuyén

Phuong phap:

e Sir dung md hinh con lac ngugc d€ hoach dinh quy dao trong tdm va phuong phap ndi suy dé xac
dinh quy dao cla hai chan.
e SUrdung két qlia ctia NoOi dung 1 dé giadi dong hoc ngugc tim vi tri gbc quay cta cac khdp.

SO liéu thu dugc cla ndi dung 2 1a vi tri goc quay ma déng co can thuc hién dé robot c6 thé di chuyén dugc.
N&i dung 3: M6 hinh hoa va thuc nghiém chuyén dong di bang hai chan
Muc tiéu:

e Xay dung dugc mé hinh robot a0 trén may tinh dé kiém tra céc tinh toan, thiét k& ma cac ndi dung
trudc da thuc hién.

Chi tiéu déanh gia:
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B5.3

e K&t qUa cua ndi dung nay la md hinh robot dugc lap trinh trén may tinh va c6 thé bi€u dién dugc
chuyén dong di hai chan trén méi truong 3D.

K& hoach thuc hién:

¢ Thai gian du kién: 1/2017 - 6/2017
e Nguoi thuc hién: Pham Nhat Tan va Nguyén Van Tién Anh
e Cac cong viéc thuc hién: Viét chuong trinh mé phdng robot hai chan

Phuong phap:

e Sirdung phan mém Matlab dé 1ap trinh m6 hinh hod lai hé théng robot hai chan.
e S0 liéu thu dugc thé hién su di chuyén cla robot trong diéu kién ly tudng, day la co s& d€ so sanh vdi
s6 liéu thu dugc tlr md hinh that clia robot UXA-90

Néi dung 4: Thyc nghiém chuyén dong di hai chan trén robot UXA-90 Light
Muc tiéu:

e Thuc hién dé robot c6 thé di bang hai chan
Chi tiéu danh gia:

e K&t qla cla noi dung 4 la so liéu thuc nghiém tir mo hinh robot that.
K& hoach thuc hién:

e Thoi gian dy kién: 6/2017 - 10/2017
e Nguoi thuc hién: Nguyén Van Tién ANh
e Cac cong viéc thuc hién: Lap trinh gidi thuat diéu khién va dp dung cho robot UXA-90 Light.

Phuong phap:
e Thuc nghiém trén md hinh robot cé san

N&i dung 5: Viét bdo cdo khoa hoc
Muc tiéu:

¢ Dang tai két qua nghién cu 1én an pham khoa hoc da dang ky
Chi tiéu danh gia:

e B&o cdo dugc ban bién tap chap nhan dang.
K& hoach thuc hién:

¢ Thai gian du kién: 7/2017 - 10/2017
e Nguoi thuc hién: Nguyén Van Tién ANh
e Cac cong viéc thuc hién: Téng hop cac ndi dung da thuc hién va trinh bay trong bdo céo khoa hoc.

Phuong phap:

e Tong hop va trinh bay phuong phép thuc hién va két qua thu dugc

Phuong an phdi hop (néu cé)

Dé tai nghién ctu nay thuc hién phdi hgp vaéi:

Trong nudc

- Trung tam Nghién ctu Thiét bi va Cong nghé Ca khi Bach khoa (BK-RECME): st dung co sé vat chat va thiét
bi cta don vi

- Nhém nghién cu HiTech Mechatronics Lab: hgp tac véi mot s6 thanh vién nghién cu cla don vi
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B6
B6.1

B6.2

B6.3

B7.
B7.1

B7.2

B7.3

Ngoai nuéc
- Cong ty RobotBuilder, Han qudc: trao d6i kinh nghiém diéu khi€n humanoid robot bang cach Cty
RobotBuider hé trg nhém nghién cu thuc tap tai céng ty tai Seoul, Han quéc

Két qua nghién citu

An pham khoa hoc
, ; Du kién noi cong bd
TT | Tén sach/bai béo du kién S6 lugng | © won notcong ko Ghi chii
(tén Tap chi, Nha xuat ban)
Bai bdo dang trén tap chi trong nudc
1 Nghién ctu diéu khién budc di cho 1 Tap chi Phat trién Khoa hoc va
humanoid robot Cong nghé DHQG
Bai bdo dang trén ky yéu hoi nghj trong nuéc
Nghién cu diéu khién budc di trén robot
2 1 VCM2016
UXA-90 Light
Pang ky s& hitu tri tué
TT | Hinh thic dang ky S6 lugng | N6i dung du kién dang ky Ghi chu
Mé ta san pham/két qua nghién ciu
Dang I: Cac san pham mém
TT |Tén san pham Chi tiéu danh gia (dinh lugng) Ghi chu
Dang lI: Cac san pham ciing
Muc chat lugng
Tén san pham c N ;.
thé va chiptiéu chl:?it Pon vij Mau tuong ty Dy kién so
T luona chiil véu cia do * | Chitiéu danh | (theo c4c tiéu chudn méi | lugng/quy mé san
0 97 VA gia (dinh nhat) pham tao ra
san pham lugng)
Trong nuéc | Thé giéi

Mitc chat lugng cac san pham dang Il so véi cac san pham tuong tu trong nudc va thé gidi

Két qua dao tao

Du kién kinh phi

TT | Cap dao tao | SO lugng | Nhiém vu dugc giao trong dé tai .
pdacte NG | Riem Vit auoc g g (Triéu d6ng)

1 | Thac s 1 Mb hmhlhoa va thiét ké bo diéu khién budc di cho 30
humanoid

Kha nang ung dung két qua nghién citu

Kha nang tng dung trong linh vuc dao tao, nghién ctru khoa hoc & cong nghé, chinh sach, quan
ly...

C6 kha nang str dung cho dao tao vé robotics, diéu khién tu dong

Kha nang vé (ing dung cac két qua nghién citu vao san xuat kinh doanh, vé lién doanh lién két
véi cac doanh nghiép, vé thj truong

Day la nghién clu tién dé cho bai toan thiét ké ché tao humanoid phuc vu giai tri tai VN

Phuong thitc chuyén giao két qua nghién citu

Thong qua céng bd khoa hoc
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B8. Tong hop kinh phi dé nghi PHQG-HCM cap

Don vij tinh: triéu déng

Pé nghi PHQG-HCM cap

TT | Cac khoan chi phi

Kinh phi Trong dé khoan chi (*) %

1 | Khoan 1: Trd cong lao dong 20,00 20,00 | 100,00%
2 | Khodn 2: Nguyén vat liéu, nang lugng 0,00 0,00 0,00%
3 | Khodn 3: Thiét bi, mdy méc 0,00 0,00 0,00%
4 | Khodn 4: Xay dung, sra chira nho 0,00 0,00 0,00%
5 | Khodn 5: Chi khac 0,00 0,00 0,00%
Cong: 20,00 100%

(*) Theo quy dinh tai Théng tu s6 93/2006/TTLT/BTC-BKHCN cua lién BJ Tai chinh - B6 Khoa hoc va Céng
nghé ban hanh ngay 04/10/2006 va Théng tu sé 44/2007/TTLT/BTC-BKHCN cua lién B Tai chinh - B¢ Khoa

hoc va Céng nghé ban hanh ngay 07/5/2007.
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