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Tóm tắt khóa luận tốt nghiệp:
       Trong cuộc sống ngày nay, Robot đang ngày càng chứng tỏ vai trò quan trọng của mình, từ sản xuất công nghiệp cho đến những lĩnh vực y tế, quân sự, dân dụng… Ta có thể nhận thấy một xu hướng là Robot ngày càng được trang bị những khả năng giống như của con người. Những Robot khác nhau được trang bị các khả năng như cầm nắm, đi đứng, cảm nhận, nghe phù hợp với ứng dụng của Robot đó. Với xử lý ảnh, ta có thể cung cấp cho Robot khả năng “nhìn” để nhận biết các thuộc tính đơn giản. Ở đồ án này, em đã xây dựng một phần mềm với chức năng điều khiển Robot bám đối tượng với hai thuật toán khác nhau, và một chức năng an ninh tận dụng lợi thế của Camera ảnh toàn phương như một chức năng phụ, làm đa dạng thêm cho phần mềm. Phần mềm xử lý ảnh này được viết dựa trên chương trình Microsoft Visual Studio 2008 và thư viện OpenCv 2.1. Những hình ảnh thu được từ Camera toàn phương sẽ được xử lý nhiễu, tính toán bởi phần mềm. Sau đó, phần mềm sẽ dựa trên những dữ liệu thu thập được để truyền lệnh để điều khiển Robot thông qua giao tiếp RS232.
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