Mẫu 05b

BÁO CÁO TÓM TẮT
NGHIÊN CỨU MÔ MÌNH ROBOT HAI BÁNH CÂN BẰNG TỰ ĐỘNG 

	SVTH:
	1. Nông Trung Khương – 63TDH2
2. Đặng Thái Long – 63TDH2
3. Tạ Hồng Quân – 63TDH2
4. Nghiêm Xuân Cường 
5. Lê Vĩnh Quang 
6. Nguyễn Đăng Hạ 

	GVHD:
	TS. Ngô Quang Vĩ
Th.S Nguyễn Đức Minh


1. Mục tiêu đề tài:
[bookmark: _GoBack]Mục tiêu của nghiên cứu khoa học lần này là lên ý tưởng và  thiết kế mô hình robot 2 bánh cân bằng tự động : có thể ứng dụng trong các công cụ giải trí và sản phẩm có ích trong cuộc sống như : xe người khuyết tật cân bằng, xe cân bằng 2 bánh giải trí, hoặc có thể là 1 phương tiện hiện hữu, nhỏ gọn trong cuộc sống thay cho phương tiện nguyên liêu đốt hằng ngày.
0. Kết quả nghiên cứu:
· Nghiên cứu cách vận hành của bo mạch ARDUINO 
· Tiến hành lấy dữ liệu và lập trình
· Kiểm tra và đánh giá sản phẩm	
· Trong quá trình nghiên cứu, không chỉ tăng tính trải nghiệm bọn em đã rút được ra nhiều kiến thức thực tiễn và thiết thực. Hơn nữa, bọn em có cơ hội áp dụng những kiến thức đã được học trong các môn như : Vi xử lý, TT vi xử lý … 
· Sản phẩm có tính hữu dụng thiết thực, theo nghiên cứu và mục tiêu của chúng em sẽ phát triển mô hình thành 1 phương tiện sử dụng trong cuộc sống đời thường thay cho những phương tiện đã và đang sử dụng nguyên liệu đốt. 




 


M


?


u 05b


 


BÁO CÁO TÓM T


?


T


 


NGHIÊN C


?


U MÔ MÌNH ROBOT


 


HAI BÁNH CÂN B


?


NG T


?


 Đ


?


NG 


 


 


SVTH:


 


1.


 


Nông Trung Khương 


–


 


63TDH2


 


2.


 


Đ


?


ng Thái Long 


–


 


63TDH2


 


3.


 


T


?


 H


?


ng Quân 


–


 


63TDH2


 


4.


 


Nghiêm


 


Xuân Cư


?


ng 


 


5.


 


Lê V


i


nh Quang 


 


6.


 


Nguy


?


n


 


Đăng H


?


 


 


GVHD:


 


TS. 


Ngô Quang V


i


 


Th.S Nguy


?


n Đ


?


c Minh


 


1.


 


M


?


c tiêu đ


?


 


tài:


 


M


?


c tiêu c


?


a nghiên c


?


u khoa h


?


c l


?


n này là lên ý t


ư


?


ng và  thi


?


t k


?


 mô


 


hình robot 2 bánh cân 


b


?


ng t


?


 đ


?


ng : có th


?


 


?


ng d


?


ng trong các công c


?


 gi


?


i trí và s


?


n ph


?


m có ích trong cu


?


c s


?


ng như : xe 


ngư


?


i khuy


?


t t


?


t cân b


?


ng, xe cân b


?


ng 2 bánh gi


?


i trí


, ho


?


c có th


?


 là 1 phương ti


?


n hi


?


n h


?


u, nh


?


 g


?


n 


trong cu


?


c s


?


ng thay cho phương ti


?


n nguyên liêu đ


?


t h


?


ng ngày.


 


2.


 


K


?


t qu


?


 


nghiên c


?


u:


 


Ø


 


Nghiên c


?


u cách v


?


n hành c


?


a bo


 


m


?


ch ARDUINO 


 


Ø


 


Ti


?


n hành l


?


y d


?


 li


?


u và l


?


p trình


 


Ø


 


Ki


?


m tra và đánh giá s


?


n ph


?


m


 


 


Ø


 


Trong


 


quá trình nghiên c


?


u, không ch


?


 tăng tính tr


?


i nghi


?


m b


?


n em đ


ã rút 


đư


?


c ra nhi


?


u ki


?


n 


th


?


c th


?


c ti


?


n và thi


?


t th


?


c. Hơn n


?


a, b


?


n em có cơ h


?


i áp d


?


ng nh


?


ng ki


?


n th


?


c đ


ã 


đư


?


c h


?


c 


trong các môn như : Vi x


?


 lý, TT vi x


?


 lý … 


 


Ø


 


S


?


n ph


?


m có tính h


?


u d


?


ng thi


?


t


 


th


?


c, theo nghiên c


?


u và m


?


c tiêu c


?


a chúng em s


?


 phát tri


?


n 


mô hình thành 1 ph


ương ti


?


n s


?


 d


?


ng trong cu


?


c s


?


ng đ


?


i thư


?


ng thay cho nh


?


ng phương ti


?


n 


đ


ã và 


đang s


?


 d


?


ng nguyên li


?


u đ


?


t. 


 


 


 


 




 

M ? u 05b  

BÁO CÁO TÓM T ? T   NGHIÊN C ? U MÔ MÌNH ROBOT   HAI BÁNH CÂN B ? NG T ?  Đ ? NG     

SVTH:  1.   Nông Trung Khương  –   63TDH2   2.   Đ ? ng Thái Long  –   63TDH2   3.   T ?  H ? ng Quân  –   63TDH2   4.   Nghiêm   Xuân Cư ? ng    5.   Lê V i nh Quang    6.   Nguy ? n   Đăng H ?    

GVHD:  TS.  Ngô Quang V i   Th.S Nguy ? n Đ ? c Minh  

1.   M ? c tiêu đ ?   tài:   M ? c tiêu c ? a nghiên c ? u khoa h ? c l ? n này là lên ý t ư ? ng và  thi ? t k ?  mô   hình robot 2 bánh cân  b ? ng t ?  đ ? ng : có th ?   ? ng d ? ng trong các công c ?  gi ? i trí và s ? n ph ? m có ích trong cu ? c s ? ng như : xe  ngư ? i khuy ? t t ? t cân b ? ng, xe cân b ? ng 2 bánh gi ? i trí , ho ? c có th ?  là 1 phương ti ? n hi ? n h ? u, nh ?  g ? n  trong cu ? c s ? ng thay cho phương ti ? n nguyên liêu đ ? t h ? ng ngày.   2.   K ? t qu ?   nghiên c ? u:      Nghiên c ? u cách v ? n hành c ? a bo   m ? ch ARDUINO       Ti ? n hành l ? y d ?  li ? u và l ? p trình      Ki ? m tra và đánh giá s ? n ph ? m        Trong   quá trình nghiên c ? u, không ch ?  tăng tính tr ? i nghi ? m b ? n em đ ã rút  đư ? c ra nhi ? u ki ? n  th ? c th ? c ti ? n và thi ? t th ? c. Hơn n ? a, b ? n em có cơ h ? i áp d ? ng nh ? ng ki ? n th ? c đ ã  đư ? c h ? c  trong các môn như : Vi x ?  lý, TT vi x ?  lý …       S ? n ph ? m có tính h ? u d ? ng thi ? t   th ? c, theo nghiên c ? u và m ? c tiêu c ? a chúng em s ?  phát tri ? n  mô hình thành 1 ph ương ti ? n s ?  d ? ng trong cu ? c s ? ng đ ? i thư ? ng thay cho nh ? ng phương ti ? n  đ ã và  đang s ?  d ? ng nguyên li ? u đ ? t.         

