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Tém tit

Robot ndi chung va robot tu hanh noéi riéng ludn phai
thyc hién dong thoi nhiéu nhiém vu trong qua trinh
hoat dong. Trén cac robot st dung vi diéu khién
truyén thong viéc t6 chirc thuc hién dong thoi nhiéu
nhiém vu thuong kho khan do kha nang cua vi xt ly
va/hodc truyén thong. Vi sy phat trién ciia cong nghé
ban dan, cac bo vi xir Iy da nhan ngay nay dang dugc
ap dung rong rai trong cac bai toan da nhiém, trong do
¢6 robot ty hanh. Trong nghién ciru nay, may tinh
nhing (MTN) da nhan Raspberry Pi 2 dugc sir dung
dé t6 hop bo diéu khién cho robot ty hanh ER-400
AGV thuc hién déng thoi cac nhiém vu nhu dinh vi,
di chuyén theo qui dao va tranh vt can trén dudng di,
do v& ban d6 moi treong cuc bd, truyén dit liéu vé
trung tdm. Céc két qua thuc nghiém cho thiy tan sb
hoat dong ting 1én dang ké so v&i bo didu khién
truyén thong.

Tir khéa: Robot tu hanh, Thu vién Posix thread, T
chure vi xur Iy da nhan theo thoi gian thyc.

Abstract: Robot in general and particular mobile
robot always has to perform multi-tasks at the same
time during operation. On the mobile robot used
microcontrollers, organizing perform multiple tasks
simultaneously is often difficult due to the ability of
microcontrollers and/or communications. Nowadays,
with the development of semiconductor technology,
multi-core processors are increasingly widely applied
to handle multitasking problem, including mobile
robots. In this study, multi-core embedded computer
Raspberry Pi 2 is used to create the controller for
mobile robot ER-400 AGV, so that robot can perform
simultaneous tasks such as positioning, moving in
orbit and avoid obstacles on paths, mapping local
environment, transfer data to center. The experimental
results show that the operating frequency increased
significantly compared to traditional controllers.

Keywords: Mobile robot, Posix thread, Multi-core
real-time scheduling

Chir viét tat
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POSIX Portable Operating System Interface
GPIO General-purpose input/output
110 Input/Output
USB Universal Serial B‘us
1. Mé dau

Cac nhiém vu co ban ciia mot robot ty hanh bao gém:
dinh vi, diéu khién chuyén dong theo qui dao, phat
hién va tranh vét can trén duong di, do v€ ban dd méi
truong cuc bd xung quanh robot trong qua trinh van
dong,... va cac nhiém vu khac theo cic yéu cau cong
viéc cu thé. Trén cac robot st dung vi diéu khién
truyén thdng viéc t6 chic thuc hién dong thoi nhidu
nhiém vy thuong khé khan do kha nang cua vi xur 1y
va/hodc truyén thong. Khi d6 cac nhi€ém vu ctia robot
duoc thue hién tudn tu, tuy nhién véi thoi gian thyc
hién cac nhiém vu 1a nhé nén cé thé coi nhu robot
thye hién cac nhiém vy nay mot cach déng thoi.

Ngay nay, v6i sy phat trién cua cong nghé ban dén,
céc bo vi xir Iy da nhan da trd nén phd bién trong cac
Umg dung k¥ thuat dé giai quyét cac bai toan da
nhiém. Trong k¥ thuat robot di dong, MTN da nhan la
mot lya chon phu hop dé xay dung bo diéu khién véi
yéu cau da nhiém, kich thuéc nho gon, ngudn ning
lwong khéng cao, lam viée tét trong cic modi trudng
phirc tap. D c¢6 nhiéu nghién ctru phat trién cac bo
diéu khién cho robot tu hanh dua trén cac loai MTN
khéc nhau. Tuy nhién, v6i mdi cau hinh phan cimg
ctia robot, cdc tic vu ma robot can thyuc hién, cAu hinh
ctia MTN,... ma can cb céc nghién ctru cu thé.

Trong nghién ctru nay, MTN da nhén Raspberry Pi 2
duoc st dung dé phat trién bo diéu khién cho robot di
dong ER-400 AGV cua Intelitek Inc., dd@ dugc phat
trién thém cac tac vu nhu dinh vi, di chuyén theo qui
dao va tranh vat can, xay dung ban dd méi trudng cuc
b trong qua trinh van dong. Noi dung chinh cta bdo
c40 gém 2 phan: phdn 2 md ta vé robot di dong ER-
400 AGYV cua Intelitek Inc., cac tac vu dugc phat trién
thém va céu trac bo diéu khién trén co s& may tinh
nhing Raspberry Pi 2 cho robot nay; phan 3 gidi thiéu
vé thu vién POSIX thread, cac thuat toan phan b
nhiém vy trén cac nhan cia MTN, phuong an t6 chirc
phéan bd cac nhiém vu cua robot ER-400 AGV cho
céc nhan cia MTN va cac két qua thuc nghi¢m; cubi
cuing la cac két luan va kién nghi.
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2. T6 hop phén cirng b diéu khién trén
co' s MTN cho robot ER-400 AGV

2.1. Robot ER-400 AGV

ER-400 AGV (H. 1a) 1a mot robot di dong ctia hang
Intelitek Inc., dugc phét trién thém cac tic vu nhu
tranh vat can [4][6], do v& ban d0 méi truong [5], va
dinh vi [7]. Py la robot ty hanh di chuyén bang banh
16p, v6i hai banh chu dong dan dong doc lap. Cac
encoder (E1, E2) dugc gan trén truc dong co dan dong
clia timg banh xe dé do quing dudng dich chuyén
tuong tmg. Trén robot dugc lip 6 cam bién siéu 4m
(S1 - S6) loai SRF04 ctia Acroname Easier Robotics,
6 khoang do tir 30mm - 3000mm. Ngoai ra trén robot
con duge bd tri thém cac cam bién hong ngoai (11 —
13), cam bién van tdc va gia toc (G). So dd b tri cam
bién trén robot nhu trén hinh H. 1b.

- D=400mm g

T

(b)
H.1 Robot ER-400 AGV

Céc tac vy da duoc phat trién thém trén robot tw hanh
ER-400 AGV gom:

1. Biéu khién chuyén dong [4][6]: Tuy theo nhiém vu
cu thé, robot ty hanh thuong phai di chuyén theo qui
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dao cimg (bam theo cic qui dao d thiét lap trudc,
bam tudng, bam vach,...) hodc di chuyen theo qui dao
thay d6i (bam muc tiéu di dong, di chuyén tu do kham
pha méi trudng). Trong qué trinh di chuyén, robot s&
gdp phai cac vat can trén qui dao. Vit can xuat hién
trén duong di cua robot co thé 1a vat tinh hodc dong,
¢6 thé xuat hién ngiu nhién, khong dugc biét trude ca
vé vi tri, kich thuéc va hinh dang. Do d6 trong quéa
trinh van dong robot dong thoi phai phat hién va tranh
vat can trén duong di.

2. Pinh vi [7]: Dya trén cac di liéu nhin duogc tir 2
encoder va dir liéu vé van tdc, gia tdc cua robot tur
cam bién GY-86, bo diéu khién cia ER-400 AGV
phai xac dinh dugc vi tri hién tai cua nd so voi diém
xuét phat ban dau hodc vi tri cua nd trén ban dd sb da
duoc biét trude.

3. V& ban db [5]: Dir liéu vé vi tri hién tai cua robot
dugc truyén 1én may tinh PC thong qua Wifi dé vé
ban d6 moi truong hoat dong ciia no.

May tinh PC
- Piéu khién chuyén dong
- Xay dung ban db

- Pinh vi

RS232

Vi diéu
khién

RS232
Vi diéu
khién

Khoi cam bién

ik Khoi chap hanh
- Cam bién siéu Aam " ‘<
- Encoder - Mach cong suit
- Gyroscope - Pong co din dong

- Cam bién hdng ngoai

H.2 B¢ diéu khién nguyén thiy ciia robot ER-400 AGV

Céu trac hé thdng diéu khién nguyén thuy cua robot
ER-400 AGV nhu chi ra trén hinh H. 2. Chuong trinh
diéu khién chinh va céac tac vu cua robot dugc thuc
hién trén may tinh. Khéi cam bién thu nhan tin hiéu tir
céc cam bién siéu am (dé do cac khoang cach dén vat
can tuong Umg), tr encoder (dé xac dinh vi tri hién
thoi ctia robot) va truyen lén may tinh. Khdi chap
hanh nhén tin hiéu diéu khién chuyén dong tir may
tinh va diéu khién cac dong co dan dong banh xe.
Truyén thong giita cac khdi dugc thyc hién théng qua
cdng RS232.

Khéi cam bién ding dé thu nhan dit liéu vé dia hinh,
qui dao 1a mach dung vi diéu khién At89C51. Vi diéu
khién nay s& doc lan luot dir lidu tir cic cam bién siéu
am, encoder, sau d6 gui 1én may tinh PC thong qua
cong RS232 dé tinh toan. Sau khi bo diéu khién tinh
todn xong, may tinh lai giri dir lidéu xudng mét vi diéu
khién At89C51 khac trong khdi diéu khién chuyén
dong dé diéu khién robot di chuyén. Do d6, thoi gian



cua mot chu ky doc, gtri dir liu, xur 1y, gt dir li€u, va
diéu khién chuyén dong cta robot s& bang tong thoi
gian cua cac cong vi¢c trén va khoang thoi gian nay
khong hé nho (khoang 0.12s - 0.2s). Qua thyc nghiém
trong cac nghién ciru trude [4][5][6][7], tan s6 lam
viéc cta robot vao khoang 5 - 8Hz, c6 nghia 1a trong
1s robot c6 thé hoan thanh 5-8 1an toan bd cac nhiém
vu cia ndé nhu da noi & trén.

Nhu viy dé ting tbc do ciia mot chu ky xir 1y cua
robot, viéc doc cac cam bién can dugc thuc hién song
song, giam t6i da viéc dit liéu phai truyén qua lai gitra
may tinh va cac vi diéu khién. Piéu nay c6 thé dugc
thuc hién trén cac MTN da nhan, véi viéc doc dir liu
clia cac cam bién dugc thyuc hién song song nhau trén
cac nhan cua bo vi xu 1y, khong mét thoi gian truyén
dir lidu giita may tinh va vi diéu khién néu nhu mot
nhan ciia MTN duogc ding riéng dé ly, xu 1y dit ligu
doc duoc cia cac nhan khac.

2.2. Céu triic bd diéu khién trén co sé may tinh
nhung Raspberry Pi 2

Dé giai quyét van dé nhu di phan tich & phan trén,
nghién cru nay dua ra mdt giai phap mai gitp tang
tbc do xir 1y cia robot bang viée ddong thoi doc tin
hi¢u tir cac cam bién va thuc hién cac nhiém vu khic
nhd MTN da nhan. Cac nhiém vu doc cam bién s&
duoc thuc hién song song nhau trén 4 nhan cuia MTN.
MTN duogc str dung ¢ day 1a Raspberry Pi 2 - Model
B v6i cac thong sb k¥ thuat chinh nhu sau:

* Vixu ly Broadcom BCM2836 Cortex A7 4 16i

«  Tbc do xtr Iy 900MHz

* B6 nhé 1GB RAM

* 40 chan mo rong GPIO

« 4cbdng USB

« Hé diéu hanh: Linux, nhan thoi gian thyc 3.18.7-
rtl-v7+ #1 SMP PREEMPT RT

Céc cam bién duoc dung trén robot gdm cé: 6 cam
blen siéu am HC-SR04, 2 Encoder tuong d6i dugc
gan V6i tyc quay cua dong co dan dong, 1 cam bién
gia tbc GY-86 dugc dat ¢ trén khung cua robot, 3 cam
bién hong ngoai dugc bé tri xung quanh than robot.

Bang 1: Phan bd chan cim cia cic cam bién vai
MTN Raspberry Pi 2

) sé Tong | Chantrén
STT | Cam bién ) SO Raspberry
uong . )
chan | pi2
1 SR04 6 12 1/0
2 Encoder 2 4 1/0
3 Gyroscope | 1 2 SCL,SDA
4 Wifi 1 0 USB
5 Hdng ngoai | 3 3 1/0
6 PWM 2 2 1/0

Nhu mo ta trong bang 1, s6 chan can thiét dé két nbi
dén Raspberry Pi tir cic cam bién 1a 21 chan. Ngoai
ra, can thiét phai sir dung thém 2 chan GPIO nita cia
MTN & tao ra xung diéu khién 2 dong co dan dong.
Nhu vay tong sb chan GPIO cén thiét 14 23 chan.
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MTN Raspberry Pi 2 cd 40 chan GPIO (H. 3), trong
d6 c6 8 chan GND, 2 chan ngudn 3.3V, 2 chan ngudn
5V, va 2 chan dung cho EEPROM. Nhu véy con lai
26 chan GPIO cua Raspberry Pi 2 co thé dung cho
viéc doc cam bién - du dung cho yéu ciu cua bai toan
v6i 86 lugng céc cam bién nhu trén.
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H.3  Sodé bé tri cic chan GPIO ciia MTN

May tinh Nhing
Raspberry Pi 2

- Poc va xir Iy dit liéu cim bién
- Diéu khién chuyén dong
- X4y dung ban dd
- Pinh vi

\- Truyén théng véi PC qua Wiﬁj

Khoi cam bién
- Cim bién siéu im
- Encoder
- Gyroscope
- Cam bién hdng ngoai

Khoi chap hanh
- Mach céong suit
- Pong co din dong

H.4  Cdu triic hé thong diéu khién trén co sé MTN

Céu trac hé thong diéu khién trén co s& MTN cua
robot dugc chi ra trén H. 4. Bo diéu khién va chuong
trinh diéu khién chinh duoc thyc hién trén MTN
Raspberry Pi 2. Khdi cam bién gém cac cam bién siéu
am (dé do cac khoang cach dén vat can tuong Ung),
encoder (dé xac dinh quang duong di chuyen cua moi
bén tuong tng), cam b1en hong ngoai dé xac dinh cac
chuéng ngai vat & gin ma cam bién siéu am khong
phat hién dugc, cam bién van toc va gia tbc GY86 dé
bd trg cho viée dinh vi tri hién tai cua robot. Khéi
chéip hanh 1a hai mach cong sudt, nhan tin hiéu diéu
khién tir may tinh va diéu khién cac dong co dan dong
banh xe. Tmyen thong gitra cac khéi duoc thuc hién
tryc tiép: mdi cam bién siéu am, encoder dugc két nbi
voi Raspberry Pi thong qua 2 chén I/O binh thuong,
cam bién toc do va gia toc duogc két nbi voi Raspberry
Pi qua 2 chan I/O cua cdng 12C, cam bién hong ngoai
dugc két ndi qua 1 chan I/O binh thuong. Céc dit liéu
thu dwoc tir cam bién ngoai viéc ding lam diu vao
cho bo diéu khién va duoc ghi lai vao file dé s dung



Hoi nghi toan quéc lan thir 3 vé Didu khién va Ty dong hoa - VCCA-2015

vé sau. Dir lidu ctia cac cam bién duoc bo didu khién
xur 1y, két qua cuia qua trinh nay duoc truyén 1én may
tinh PC thong qua Wifi dé v& ban do.

Mot diém khac biét co ban, va ciing 1a vu diém cia
viéc st dung MTN nhu phuong an trong hinh 4 so véi
bd diéu khién nhu phuwong an trong hinh 2 d6 1a viéc
doc dit liéu cac cam bién dugc thuc hién truc tiép gitra
MTN va cam bién, khong mat thoi gian truyén dir liéu
tir vi didu khién 1én PC va tir PC xubng vi diéu khién
thong qua cong RS232. Trong phwong 4n nay, dit liéu
cam bién doc dugc s€ duge MTN xu 1y truce tlep
khong qua truyén thong. Didu nay gitp giam dang ké
thoi gian xur ly cua robot.

3. Té chirc phan bd nhiém vu trén céc
nhan cia may tinh nhing

3.1. Thu vién POSIX Thread va cc thuit toan
phan b nhiém vu theo thoi gian thue

Pé thuc hién duoc viée phén chia nhi¢m vu cho cac
nhan, thu vién POSIX thread [2] dugc sir dung trong
qua trinh 14p trinh cho MTN Raspberry Pi 2.

Thu vién POSIX ludng (thread) 13 mot thu vién
chudn, dya trén giao thirc ludng API cho C/C++. N6
cho phép tao ra mot ludng xtr 1y song song méi. Piéu
nay rat hiéu qua, nhat 1a trén cac hé thong xtr Iy da bo
xir 1y hodc hé théng xtr 1y da nhan ma cac tién trinh
(process) c6 thé dugc td chirc dé chay trén nhiéu bo
xtr 1y do d6 ting toc do xir Iy thong qua qué trinh xir
ly song song (parallel processing) hay phan tan
(distributed processing) [1].

Viéc str dung ludng doi hoi it phirc tap hon so véi sy
phén chia (forking) hoac tao ra mot tién trinh méi, vi
hé théng khong khéi tao mot hé thong khong gian b
nh¢ 40 méi va méi truong cho tién trinh nay.

Viée str dung ludng trong thu vién POSIX thread gitp
cho cac hé thong da nhan ciing nhu don nhén khai
thac do tré (latency) ciia I/O va cia hé théng (Mot
1u6ng van ¢6 thé duge thuc hién trong khi cac luéng
khac dang cho I/O hodc d9 tré cua hé théng).

Céc thuat toan phan bd nhiém vu theo thoi gian thyc
da nhan c6 thé duge chia thanh hai nhom, cu thé 1a
thuat toan phan bd nhiém vu toan cuc (global
scheduling algorithm) va thuét toan phan bd nhiém vu
theo phén vung (partitioned scheduling algorithm)[3].
Trong thuat toan phan bd toan cuc, tht ca céc cong
viée dugce luu trir trong mot hang doi wu tién duy nht
va 1ap ké hoach phan bd cac cong viée do thuc hién
trén ting nhan theo gia tri wu tién cua nd. Két qua 1a,
mot cong viée co thé duge sip xép trén cac 161 khac
nhau vao nhitng thoi diém khac nhau, do d6 yéu cAu
di chuyén cac cong viéc trong 15i. Thuat toan phan b
toan cuc cho phép ti wu viéc phan bd nhiém vy, hiéu
nang sir dung thuat toan phan bd cong viéc cao va can
bﬁng tai cho cac nhan rat tdt, tuy nhién viéc du doan
nhiém vu nao duogc thuc hié€n trén nhan nao 1a mot
vén dé rat kho khan.

Dbi v6i thuat toan phan bd nhiém vy theo phan ving,
cac nhiém vu dugc phan cb dinh vao nhan va ¢ lai day
trong sudt qua trinh ton tai cuia nd. Viéc phan b cac
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nhiém vu cho mdi nhan riéng biét twong Gmg véi bai
toan phan bd nhiém vu cho mot nhan. Uu diém cta
phuong phap nay 1a cai thién kha nang du doan do
loai bo duge viée di chuyén cac nhiém vu dén cac
nhan khac nhau trong qua trinh thyc hién. Tuy nhién,
dé ti uu phéan chia nhiém vu cho cac nhan 1a mot van
dé kho khan, hiéu qua thyc hién coéng viéc cua
phuong phép phan ving thudng thap hon nhiéu so vai
cac thuat toan 1ap lich toan cuc va sy mat cin béng tai
trén cac nhan 1a diéu khong thé tranh khoi do cac
nhiém vu cé dac tinh khac nhau.

3.2. Té chirc phan bd nhiém vu trén cac nhan cia
may tinh nhing

Trong qué trinh thuc hién nhiém vu ctia minh, robot
can thuc hién mot sb tac vu nhu: diéu khién chuyén
dong, doc va xu ly tin hi¢u cam bién, dinh vi, xay
dyng bam d0, va truyén thong voi PC (bang 2). Trong
Cac tac vu trén, viéc xur 1y cac tac vu nhu xir Iy dir liéu
cam bién, diéu khién chuyén dong, dinh vi xiy ra
trong khoang thdi gian ngin. Do d6 c6 thé thyc hién
chung céc tac vy nay cung trén mdt nhan cia MTN.

Bang 2. Cac nhiém vu robot can thyc hién

Sri].. [Sre ) Poc dir ligu tr cdc cam

bién siéu am

Poc dir liéu tir cac encoder

Poc dir liéu tr cac cam

Thu thap, xir ly dir ligu,
truyén dir liéu 1én PC, didu
khién chuyén dong, dinh
vi, xdy dung ban do

bién hong ngoai

Poc dit liéu tir cam bién
gia toc

Téac vu can nhidu thoi gian 1a doc dir li€u cam bién,
dic biét 1a doc dit liéu cam bién siéu 4m. Theo nguyén
ly, thoi gian dé doc tin hiéu cam bién siéu 4m bang
thoi gian séng am di chuyén tir robot dén chudng ngai
vat cong voi khoang thoi gian song si€u am phan xa
tir chudng ngai vat tr¢ lai robot. Do d6 khoang thoi
gian danh dé thuc hién viéc doc cam bién siéu am s&
dugc tinh bang thoi gian do khoang cach xa nhit ma
no co thé do duge (3000mm dbi voi cam bién siéu 4 am
HR-04), vi néu khoang thoi gian nay dwoc gan cd
dinh bang mot sé nho hon khoang thoi gian dé cam
bién siéu 4m do khoang cach xa nhét n6 c6 thé, rat co
thé tin hiéu cam bién s& bi mat trong mot ) truong
hop khi séng 4m phan xa chua kip vé t&i robot thi
nhiém vu doc dd két thuc. Theo nhu tinh todn, thoi
gian nay vao khoang 0.018s. Do do, neu viéc doc cac
cam bién siéu 4m dugc thuc hién tudn ty, s& dan dén
vi€c thoi gian mot chu ky dé robot c6 thé doc tat ca
cac cam bién va xtr 1y cong viée cua nd kéo dai. Do
d6 tn sé hoat dong cua robot khong cao. Vi vy cac
cam bién siéu 4m can duogc chia déu thuc hién trén ba
nhan con lai cia MTN. Thém nita, néu doc cac cam
bién siéu am canh nhau cing luc ¢ thé dan dén tinh




trang hai cam bién siéu am cling quét chung mot viing
nhit dinh. Dé tranh diéu nay, cac cam bién canh nhau
khong dugc doc dong thoi. Co 6 cam bién siéu am
duoc trang bi trén robot, trong d6 chi c6 3 nhan dugc
dung dé doc cam bién, do d6 trén mdi nhén, 2 cam
bién siéu 4m s& dugc doc lan lugt.

Trén robot ¢6 3 cam bién hong ngoai, do d6 ba cam
bién nay s& dugc thuc hién dong thoi trén 3 nhan khac
nhau.

B6 diéu khién cta robot can phai doc thém 2 encoder
va 1 gyroscope, do d6 3 nhi€ém vu nay ciing sé¢ duoc
thuc hién song song nhau trén 3 nhan dgc lap.

Tir cac phan tich & trén, phuong an té chirc cac nhiém
vu trén 4 15i ctua Raspberry Pi can c6 cac dic diém
nhu sau (H. 5):

* Nhi¢ém vu Main dugc thuc hién riéng biét trén 161
s6 0

+ Ba 161 1,2,3 dugc dung dé doc tin hiéu cua cac
cam bién siéu 4m, encoder, GyroScope, hong ngoai.

«  Céc cam bién siéu 4m sb 1, 3, 5 dugc doc d@)ng
thoi dé tranh hién tugng doc chéo gilra hai cam bién
canh nhau.

« Céc cam bién siéu am s 2, 4, 6 dugc doc déng
thoi sau cac cam bién siéu am sb 1, 2, 3

+ 2 encoder va GyroScope dugc doc dong thoi. 2
Encoder duoc doc dong thoi dé dam bao thoi gian doc
dir liéu cua 2 encoder 1a nhu nhau.

+ 3 cam bién hong ngoai dugc doc dong thoi.

+ Céc nhiém vy trén khong dugc ngat quing (not
preempted) khi dang thuc hién dé thuc hién cac nhiém
vu khac, néu khong dir liéu doc dugce tir cac cam bién
¢ thé bi mat.

«  Thoi gian dé thyc hién nhiém vu doc cac cam bién
gidng nhau duoc khdng ché bang nhau.
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H.5  T6 chitc nhiém vu trén cac I6i ciia Raspberry Pi 2

Thoi gian dé thuc hién toan bd cac nhiém vu cua
robot dugc tinh theo cong thirc:

Ty = mMax{C;,;Cery + Cerp + Cey + 15

Cerat Cara t Cep t Gy )
Corst Csrs+ Co + C3} o

Trong d6 C, : 1a thoi gian lau nhat dé thyc hién
nhiém vu X.
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Dbi véi viee bo didu khién st dung cac loai vi diéu
khién thong thuong hoic MTN don nhén, thoi gian
Ty dé thuc hién toan bd cac nhiém vu cua robot s&
béng téng tat ca thoi gian thyc hién tirng nhiém vu
mdt do cac nhiém vy nay phai dugc thyc hién mot
cach tudn tu.

Do dé:

6 3
Te=a8 Coitd Ci+Co+ Coy+ Cey+ Cyyy (2)
i=1 i=1
D& dang nhén thiy T, nho hon nhiéu lan so véi T,,
¢6 nghia bd diéu khién ciia robot sir dung viéc phan
bd cac nhiém vu trén cac nhan cia MTN nhu trén cé
thé gitp robot xir 1y nhanh hon nhiéu so voi khi bd
diéu khién cta robot sir dung vi diéu khién thong
thuong hoac MTN don nhan.
Theo nhu phan tich vé hai phuong phan bd nhiém vu
cho cac nhan cia MTN, trong ndi dung cua bai bao
nay, phuong phap phan bd nhiém vu theo phan ving
thich hop hon so véi phuong phap phan bd nhiém vu
toan cuc do yéu cau can thiét phai thuc hién viéc doc
tin hiéu ctia nhiéu cam bién mot cach song song trén
céc nhan khac nhau dé ting toc do xir Iy cua robot.
Néu sir dung phuong phép phan b nhiém vu toan
cuc, cac nhiém vu s€ duoc thuc hién trén cic nhan
khéac nhau, dan dén viéc khong kiém soat dugc cac
nhiém vy nao s€ duoc thuc hién mot cach song song,
nhiém vu nao s€ duogc thuc hién trude nhiém vu nao.
Dbi v6i phuong phap phan bd nhiém vu theo phan
vung, cac nhi¢m vu ¢ dinh duoc thuc hién trén mot
nhan c¢b dinh theo ¥ d6 ciia nguoi 1ap trinh. Do do,
viéc bit cac nhiém vu doc cam bién siéu am duge
thue hién déng thoi trude cac nhiém vu khac s& dé
dang thyc hién hon so vd&i phuong phiap phin bd
nhiém vu toan cuc.
Céc nhiém vu cta robot déu 1a cac nhiém vu tudn
hoan (periodic), c6 nghia 1a ctr sau mdi khoang thoi
gian nhit dinh thi no lai duge thuc hién. Trong moi
khoang thoi gian T nhit dinh d6, mdi nhiém vu chi
duogc phép thyc hién mot lan. Trong chu ky T tiép
theo, nhiém vy Main s€ st dung dir li€u cia cac cam
bién doc dugc ¢ trong chu ky ngay trude do dé sir
dung cho céc tinh toan cua nhiém vy nay. Do d6 T
phai du l6n dé tit ca cac nhiém vu trén mdi nhan du
thoi gian dé thyc hién.
3.3. Céc két qua thyue nghi¢m
Sau qué trinh thir nghiém, thoi gian 1au nhét dé thuc

hién cac nhiém vu do dugc duoc cho trong bang 3:

Bang 3: Thoi gian thyc hién cac nhiém vu

Nhi¢m vu Thoi gian (S)
I— ML

(= 0.018
l 0.0013
ﬂ 0.0017

0.0021
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Thoi gian lau nhat thuc hién céc nhiém vu trén céc
nhéan dugc cho trong bang 4:

Béng 4: Thoi gian thyc hién nhiém vu cta cac nhan

Nhiém vu Thoi gian(s)
Nhéan 0 0.0103
Nhén 1 0.039043
Nhén 2 0.039116
Nhén 3 0.039127

Theo nhu cong thirc (1), két hop voi qué trinh thyc
nghiém trén robot, chu ky dugc chon dé thuc hién cac
nhiém vu trén cac nhan T = 0,05s . Vi thé tan sé thuc
hién cua robot 1a 20Hz (c6 thé I6n hon néu chon
0.039127s < T < 0.05s) so v&i 5 - 8Hz nhu khi bd
diéu khién nguyén thuy c6 sir dung vi diéu khién
At89C51.

4. Két luin

Trong nghién ctru ndy mot b didu khién st dung
MTN da nhan Raspberry Pi 2 da duoc phat trién cho
robot tu hanh ER-400 AGV. Viéc t6 chirc cac nhiém
vu trén cac nhan cua MTN da cho phép tang toe do xur
1y ctia robot 1én 3-4 1an so véi bo diéu khién nguyén
thity ciia ER-400 AGV. Diéu nay cho phép cac tac vu
cta robot dugc thyc hién voi tan sb «cao hon dan dén
chat lwong t6t hon, khong bi mot s 16i nhu mét dir
liéu, bd didu khién bi treo sau mot thdi gian hoat
dong.

Két qua nghién ctru t6 chirc cac nhiém vu trén cac
nhan cia MTN khong chi iing dung cho robot tu hanh
ER-400 AVG ma con c6 thé tmg dung cho cac robot
di dong trong nha khac, cling nhu cac ung dung da
nhiém khac.

Loi cam on

Céc két qua nghién ctru trong bai bao nay dwoc thuc
hién trong dé tai NCKH cip Hoc vién KTQS nim
2014-2015. Céc tac gia chan thanh cam on co quan
quéan 1y cac cip va cac dong nghiép da cé nhiéu giup
dd qui bau trong qua trinh thuc hién.
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