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TÓM TẮT
Bài báo trình bày phương pháp điều khiển vị trí đối tượng ngồi trên robot vận chuyển 

người lên cầu thang thông qua việc áp dụng thuật toán điều khiển trượt vào điều khiển cơ 
cấu chấp hành tuyến tính. Đồng thời bài báo cũng trình bày việc kết hợp bộ lọc Kalman 
để xử lý tín hiệu đo được từ cảm biến góc nghiêng để xác định chính xác trạng thái hoạt 
động của người dùng khi robot leo cầu thang. Kết quả mô phỏng và thực nghiệm cho 
thấy khả năng đáp ứng của bộ điều khiển và việc lọc nhiễu có hiệu quả trong quá trình 
điều khiển vị trí của người dùng thích nghi với sự thay đổi của môi trường. Nghiên cứu 
tạo tiền đề cho việc thiết kế chế tạo robot vận chuyển người lên, xuống cầu thang an 
toàn, hiệu quả.

Từ khóa: Robot, điều khiển trượt, bộ lọc Kalman, điều khiển vị trí

ABSTRACT
This paper presents a method to control the position of people sitting on a robot 

transporting people up and down stairs by applying a sliding control algorithm to control 
a linear actuator. At the same time, the article also presents the combination of a Kalman 
filter to process signals measured from the tilt angle sensor to accurately determine the 
user’s operating status when the robot climbs stairs. Simulation and experimental results 
show that the controller’s responsiveness and noise filtering are effective in the process 
of controlling the user’s position to adapt to changes in the environment. The research 
creates a premise for Designing and manufacturing robots to transport people up and 
down stairs safely and effectively.
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1. GIỚI THIỆU 

Quá trình điều khiển robot vận chuyển 
người lên, xuống cầu thang chủ yếu là quá 
trình điều khiển chuyển động cho robot di 

chuyển trên các địa hình và điều khiển vị 
trí người dùng trên robot. Các thuật toán 
điều khiển thường được áp dụng phụ thuộc 
vào thiết kế kết cấu của robot với mục đích 
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