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Tóm tắt khóa luận tốt nghiệp:
Robot tự hành (Mobile Robot) là một thành phần có vai trò quan trọng trong ngành Robot học. Cũng với sự phát triển mạnh mẽ của các hệ thống Cơ - Điện tử, robot tự hành ngày một được hoàn thiện và càng cho thấy lợi ích của nó trong công nghiệp, quân sự và sinh hoạt… Một vấn đề rất được quan tâm khi nghiên cứu về robot tự hành là làm thế nào để robot có thể bám theo một mục tiêu di động có quỹ đạo không biết trước trong vùng không gian 3 chiều. Sự ra đời của camera đã giúp ta trả lời câu hỏi đó. Camera cùng với các phương pháp xử lý ảnh giúp cho robot có khả năng quan sát, phân biệt các đối tượng khác nhau đối tượng.
Khóa luận này có mục đích đưa ra các phương pháp thiết kế chế tạo mạch điện tử điều khiển: khối cảm nhận (bắt hình), khối chấp hành (điều khiển motor) của robot di động bám mục tiêu bằng camera ảnh toàn phương. Về cơ bản khóa luận gồm 2 phần chính: thiết kế giao tiếp camera cầu ảnh toàn phương với máy tính và chế tạo board điều khiển động cơ (điều khiển robot) nhận lệnh từ máy tính
Từ khóa:  Robot bám mục tiêu, 
