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SERVICE ROBOT

L. Dancing robot




1. Tén nhém nghién citu: TU PONG HOA CONG NGHIEP

2. Pinh hwong: Pinh hwéng nghién ciru cia nhdm nhw sau:
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Tw dong hdéa nha may, xi nghiép,

Thiét ké, ché tao robot cdng nghiép,

Thiét ké va ché tao robot phéng sinh va robot phuc vu,
Piéu khién robot va hé thong co dién tir,

Tinh toan, thiét ké va mo phéng dong lwe hoc trong hé thong co dién tit,
Thiét bi tre gitip cho ngwoi tan tat va bénh nhan,

Thi giac may trng dung cho c4c hé thong sin xuat va robot,
Giao tiép giira ngudi va may,

Hé thong teleoperation va haptic,

Mang truyén thong cong nghiép,

Piéu khién cac hé thong san xuat tw dong,

H¢ thong diéu khién cac qué trinh san xuat,




Tw dong hoa nha may, xi nghiép,

May bién dang thép tim bang tir truong

Robot cau tric déng hoc song so
nghé thuc pham

* May phay CNC 4 truc



Thiét ké va Ché tao san pham co dién tir

i

Robot Lau Kinh May ban nudc Robot diéu khié
nha cao tang tw dong giao thong




Thiét ké va Ché tao san pham co dién tir
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May ban bao — Robot 1am vé sinh dwong cong
tap chi tw dong



Robot 2 chan

Robot hoa




Nghién cUu, thiét k€, ché tao robot cong nghiép
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Xe tw hanh

Service Robot



Piéu khién robot va hé thong co dién tit,
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Thiét bi trg' gillp cho ngwdi tan tat va bénh nhan




Piéu khién cac hé thong san xuat tw dong
va Mang truyen thong cong nghlep




Piéu khién cac hé théng san xuat tu dong va
Mang truyén thong cong nghiép

» Heé thong diéu khién cac qua trinh san xuat,

» Ung dung cac b diéu khién thong minh trong san xuat va ché
tao cac may maoc thiét bi phuc vu doi song con ngwoi,

» Nghién ctru va ché tao cac may moc, thiét bi co' dién tir phuc
vu doi song va san xuat coOng nghiép,

» Nghién ctru cac ly thuyét diéu khién ing dung vao cac thiét bi
ciing nhw cac hé thong san xuat ty dong,




NHAN LUC

PGS.TS. Nguyén Truong Thinh Co khi — Co dién tir Truéng nhom

2 PGS.TS. Nguyén Ngoc Phuong Co khi — Diéu khién Thanh vién

3 ThS. Tuéng Phudc Tho Co dién tu Thanh vién

Gin hoat dpng nghién ciru khoa hoc véi hoat dpng day va hoc, gin lién Iy
lud@n voi thuc tién cad trong dao tao va nghién cuu.



» . CAU TRUC TO CHUC

B6 phan quan
hé doanh
nghiép

Phong
nghién ctru
robot
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hanh
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May lam méc do
May dich vu SV
Robot Ilam vé sinh
Robot Iam vé sinh da
ban giao cho DN
Mday dém va xép
bao tay CS:10.000
pcs/h da ban giao
cho DN

May cat rol tu dong
da ban giao cho DN
Mdy khoan dat on
ngam da ban giao
cho DN
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R&D Focus

Service
Robotics




PINH HUONG PHAT TRIEN

« Tiép tuc ddy manh cac huwdng nghién cru vé Robot,
- Phat trién hwédng nghién clru vé Robot dich vu,

« Nghién ctru cac sadn phdm vé Co Dién t& y sinh,
« Duy tri chuyén giao cong nghé két hop v&i cac doanh
nghiep,

» Thwe hién hoan thanh dé tai nghién ctru khoa hoc cap
thanh pho,



Openlab Service Robot - OSR

1 Chiéu cao 1500 mm

2 Duwong kinh dé tron 600 mm

3 Khoi lwong 50 kg

4 Vit liéu Vo nhwa composite — Khung nhom

5 Truyén théng Wireless, Internet

7 Camera 8 megapixel

8 Mang hinh LCD 15 inch

9 Cim bién IR Sensor, FS Sensor, Bumper
Sensor, LIDAR

10 Nén ting Win 7 OS

11 Naing luong Pin 20Ah

12 Téc dé téi da 0.7 m/s (2.52 km/h)

13 Banh xe 2 bdnh xe din dpng chinh (D
=100mm), 2 banh xe tw lva

14 Bé xir ly Core i5 HDD- 160GB-RAM 4GB

15 Loa 40W - 2AE

16 Dong co 35W




Chirc nang cua robot

Robot OSR c6 kha nang ty di chuyén dva trén ban do duoc dwng nén tir nhiing hinh anh m
Lidar quét dwoc trong khong gian, tir do co6 thé diéu khién chuyéen déng robot théng minh hon

Robot ty di chuyén, dirng lai khi robot phat hién vat can va co thé giao tiép v&i con nguei thén
gua nhiéu phwong thire rat da dang.

Robot c6 thé nhan biét dwoc giong ndi tw con nguwdi, théng qua do dé tra I&i hoac hanh déng d
thwe hién nhiém vu dwoc giao. VD: chao hoi, biéu [6 cam xuc, lam cac hanh déng dac biét, thu
hién hoac cham dut 1 wvng dung nao do.

Cé thé choi nhac, phat video trwe tuyén.

Su dung nhw mét chiéc camera dé chup hinh, quay video, tir d6 gli di liéu ve trung tam
ly. VD: biét dwoc nguwdi dang giao tiép la ai, thOng tin vé nguwdi nay...

Robot c6 ché dé diéu khién tw xa théng qua dién thoai di dong, hay may tinh mét ca
thdng qua internet.

Tw ddng tinh toan Iwong pin trong robot va hd tro ché dd sac tw déng.



Khép ¢b c6 thé
xoay sang trai 45°
va xoay sang phai

450
Camera
Man hinh cam ung

dé giao tiép véi

nguoi su dung Khép khuyu tay co6
thé xoay duoc 45°
dé diéu khién mang

hinh phu hop

Pumper sensor dé
tranh va cham

LIDAR dung dé do
duong, va vé ban do

Chargibf====Dock
sac ciia Robot dé hd
tro ché do sac tu dong
gdm c6 cam bién IR
dé dan hudng

2 banh xe dan dong
chinh




So d6 khoi tong thé




Xe tw hanh

>
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Xe khong can ngudi lai co thé st dung nhw cac loai xe chuyén ché hanh
khach t&i nhirng dia diém dinh san v&i nhirng hanh trinh co dinh va thay doi.

An toan: Xe st dung cac loai cdm bién nhw siéu a&m, camera dé tranh vat can
va xac dinh quy dao chuyén dong cung v&i viéc két hop cac giai thuat danh
cho robot va hé thong cdm bién trén robot di dong.

Sach: Xe tw hanh dwoc thiét ké la xe dién nén ludn la phwong tién than thién
v&i moi treong. Hanh khach dwoc chuyén ché sé cd cadm giac thodi mai va dé
chiu.

Thong minh: Xe tw hanh nay c6 thé phuc vu theo yéu cau hanh khach t&i bat
c¥ n&¢i dau ho mudn. Dé dang twong tac v&i hé thong cling nhw nguwoi st
dung.



Xe tw hanh
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