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Tóm tắt khóa luận tốt nghiệp:
 Robot di động (mobile robot) là một thành phần quan trọng trong lĩnh vực khoa học công nghệ robotics. Sự phát triển của các ngành khoa học công nghệ và đặc biệt là ngành cơ - điện tử đã tạo điều kiện cho robot di động ngày trở nên hoàn thìện và thông minh hơn. Điều đó làm cho chúng được ứng dụng nhiều trong thực tế. Robot di động tự quản trị (autonomous) có thể thực hiện công việc một cách tự động theo chương trình được lập trình sẵn, những công việc đòi hỏi độ chính xác và lặp lại, nhàm chán và thậm chí là trong môi trường nguy hiểm và độc hại mà con người không thể tham gia vào như ở các nhà máy điện hạt nhân.

Trên cơ sở đó em được giao nhiệm vụ tìm hiểu và nghiên cứu một robot di động có tên là Trilobot. Đây là một robot di động rất hữu ích trong giáo dục đào tạo và nghiên cứu vì chúng có nhiều cảm biến phổ biến và được sử dụng trong các trường đại học, cao đẳng. Trong nội dung khóa luận em tìm hiểu nguyên lý hoạt động, cơ cấu chấp hành, tổng hợp các loại cảm biến được sử dụng trong Trilobot. Xây dựng chương trình điều khiển giao tiếp giữa máy tính với Trilobot qua chuẩn RS – 232 có dây và không dây sử dụng ngôn ngữ lập trình Visual C++ 6.0. 

Các loại càm biến hiện nay mặc dù rất hiện đại nhưng cũng không hoàn hảo, do đó để cho robot có thể  ghi nhận lại bức tranh trung thực của môi trường thì tổng hợp cảm biến là một phương pháp tốt. Trong phạm vi khóa luận này em sử dụng tổng hợp 2 cảm biến là cảm biến va đụng  và cảm biến địa bàn. 
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