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TÓM TẮT:  
Trong bài báo này, nhóm nghiên cứu đã giới thiệu một phương pháp mới để giải bài toán điều
khiển tối ưu động học ngược robot 3 khâu phẳng với điều kiện giới hạn của các biến khớp dạng
“hình hộp”. Trong đó hàm mục tiêu ở đây là bài toán quy hoạch phi tuyến không chính tắc với
dạng tổng bình phương của các hàm siêu việt. Nghiệm tối ưu có được nhờ sử dụng Optimization
Toolbox trong Matlab và chính là các giá trị đặt tối ưu cho các mạch vòng điều khiển với giả thiết
quỹ đạo được cho trước. Kết quả nghiên cứu này có thể áp dụng cho các loại robot khác với số
bậc lớn hơn và mở ra khả năng áp dụng vào thực tế.


