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Muc tiéu cta khoa luan 1a thiét ké va ché tao mét xe hai banh tu can béng, dua trén hiéu
g con lic nguoc. Khong gidng nhu cac xe 2 banh thong thuong ¢ hai banh xe nim trudc
sau, xe trong dé tai c6 hai banh nim song song véi nhau. Dé tai nay co thé xem 1a cau ndi
kinh nghiém tir m6 hinh thang béng con lic nguoc dén viéc ché tao céc loai robot hai chan va

robot nguoi trong tuong lai.

Pé tai nay duoc quan tm tir viéc tinh toan cac thong s6 dau vao va dau ra, tinh toan mo
phéng, dén viéc thiét ké mo hinh, thuc hién phﬁn dién tir va diéu khién, viét cac truong trinh
diéu khién véi muc dich cudi cung 1a tao ra mot md hinh xe di chuyén can bang trén hai bach
xe dong truc duoc lap trén hai dong co dua theo cac dinh ludt co hoc Newton va co hoc vit
ran: diéu khién dé ludn duy trong tdm cuia xe ludn vudng goc v4i nén voi mot sai sd nho khi

xe chuyén dong.

Su can bang duoc tinh toan va md phong bang phan mém MatLAB-SIMULINK, dé
ching minh rﬁng hoan toan c¢6 thé diéu khién mot mé hinh xe tu cin béng chi nho mot hé
thong diéu khién hoat dong ctia dong co dién gin trén mdi banh xe. M6 hinh bao gom mot
than mang hai dong co DC-encoder, bo mach diéu khién trung tim PIC18Fxxx cia hing
Microchip dé diéu khién dong co, diéu khién cam bién can thiét ¢ do cac gia tri goc va quing
duong di. Cac tin hiéu do goc tir cam bién cam bién accelerometer va gyro dugc thong qua bd
loc b phu thong tan duoc 1ap trinh trén vi didu khién PIC dé c6 cac thong s6 do goc chinh
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