
 
 

PHẦN THỨ SÁU: ĐO LƯỜNG ĐIỀU KHIỂN VÀ TIN HỌC CÔNG NGHIỆP 

91. Định lý mới về thuật toán học sâu trong trí tuệ nhân tạo AI 

Tóm tắt: Bài báo đề cập đến một lĩnh vực thời sự hiện nay đó là: trí tuệ nhân tạo (Artificial Intelligence-

AI), tác giả đề xuất Định lý mới về thuật toán học sâu (deep learning) của Mạng Nơron trong trí tuệ 

nhân tạo AI- Định lý P-T Hàn 2, trong đó đã tìm được biểu thức về sự phụ thuộc giữa số lượng dữ liệu 

N cẩn xử lý theo thuật toán học sâu  vào sai số cần đạt φ cho trước theo biểu thức: 𝑁 =
2π

φ3
 

 Kết quả của định lý là tạo ra khả năng xử lý dữ liệu bằng thuật toán học sâu với sai số tùy ý. 

Định lý cũng nêu rõ các lĩnh vực ứng dụng rộng rãi trong đo lường cũng như các lĩnh vực kỹ thuật khác 

nhau, trong dân sự cũng như quân sự hiện nay. 

Abstract: The Article talks about the News of the News at present is: Artificial Intelligence (AI), author 

puts forword the new theorem for Deep Learning of Artificial Neural network in AI – Theorem P-T Han 

2. In this theorem author found the formula about the number N of DATA depends the errors need is 

achieved φ by is:𝑁 =
2π

φ3
 

 The result of the theorem creates capabilities prossesed the DATA by algorithm Deep Leaning 

with the Optional Errors.The theorem specifies the filds of application in Measuring, in Technique, in 

Civil and in Military nowadays. 
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92. Cơ sở xây dựng tiêu chuẩn và quy chuẩn kỹ thuật tầu bay không người lái sản 

xuất trong nước 

Tóm tắt: Tầu bay không người lái (TBKNL) là một lĩnh vực mà sự phát triển của nó gắn liền 

với sự phát triển của Khoa học và công nghệ. Trong những năm gần đây những ứng dụng của 

nó đôi khi còn vượt ra ngoài những dự đoán của các chuyên gia.  

Bài báo đề cập đến một lĩnh vực mới hiện đã và đang bắt đầu hình thành và phát triển trong nước 

đó là chế tạo TBKNL, lĩnh vực này đang được kỳ vọng sẽ có những sự phát triển rất mạnh mẽ 

đem lại hiệu quả cho nền kinh tế trong nước.  

Trước tình hình đó để kiểm soát được chất lượng của sản phẩm TBKNL sản xuất trong nước cần 

phải chủ động gấp rút xây dựng các tiêu chuẩn và quy chuẩn kỹ thuật cho sản phẩm này, đây 

cũng là yêu cầu của thực tế của lĩnh vực Tiêu chuẩn- Đo lường- Chất lượng cho sản phẩm 

TBKNL ở Việt Nam.   

Abstract: Unmanned Aerial Vehicles (UAVs) are a field whose development is closely 

associated with advancements in science and technology. In recent years, the applications of 

UAVs have, at times, exceeded expert predictions. This article addresses a newly emerging area- 

namely, the design and manufacture of domestically produced UAVs. This sector is expected to 

undergo significant growth and generate notable economic benefits for the national economy. 

To effectively manage the quality of domestically manufactured UAVs, it is essential to 

proactively and urgently develop standards and technical regulations for these products. This is 

also a practical requirement of the field of Standards – Metrology – Quality for UAV products 

in Vietnam. 
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93. Ứng dụng hệ thống mô phỏng thời gian thực rtds và dewesoft để tích hợp hệ 

thống thử điều tốc, kích từ của hệ Tuabin – Máy phát 

Tóm tắt: Bài báo trình bày quá trình thiết kế và xây dựng hệ thống thử nghiệm toàn diện cho các 

thành phần điều khiển chính của tổ máy phát điện gồm: bộ điều tốc máy phát (Governor), bộ điều 

chỉnh điện áp tự động (AVR) và bộ ổn định hệ thống điện (PSS). Hệ thống tích hợp mô phỏng 

thời gian thực bằng RTDS và thu thập dữ liệu bằng Dewesoft và bộ phát tần số, đáp ứng yêu cầu 

kiểm thử theo Quyết định 25/QĐ-ĐTĐL. Ngoài chức năng kiểm thử, hệ thống còn phục vụ đào 

tạo và nghiên cứu phát triển các thuật toán điều khiển tiên tiến trong ngành điện và góp phần quá 

trình số hoá các nhà máy thông minh, các nhà máy công nghiệp. 

Từ khóa: Hệ thống mô phỏng thời gian thực (RTDS), thử nghiệm hệ thống điều tốc - 

kích từ, hệ thống thu thập dữ liệu 

Abstract: This paper presents the design and development of a comprehensive testing 

system for key control components of power-generating units, including the governor, 

Automatic Voltage Regulator (AVR), and Power System Stabilizer (PSS). The system 

integrates Real Time Digital Simulator (RTDS) and data acquisition with Dewesoft and 

frequency generator, supporting the testing requirements outlined in the Decision No. 

25/QD-DTDL. In addition to performance evaluation, the system serves as a platform for 

training and the research and development of advanced control algorithms in power 

system regulation and contributes to the digitalization of smart factories, industrial plants. 

Keywords: Real-Time Digital Simulator, Excitation and Governor testing system, DAQ 

system 
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94. Nghiên cứu, xây dựng phương pháp kiểm tra, đánh giá chất lượng phần mềm 

trong các trang bị đo lường-thử nghiệm hiện đại 

Tóm tắt: Ngày nay, trong bối cảnh hiện đại hóa trang bị đo lường-thử nghiệm (ĐL-TN), phần 

mềm tích hợp ngày càng đóng vai trò quan trọng trong việc điều khiển, thu thập, xử lý và phân 

tích dữ liệu. Việc đánh giá chất lượng phần mềm này là yếu tố quan trọng nhằm bảo đảm độ tin 

cậy, tính chính xác và an toàn trong quá trình đo lường, xử lý và lưu trữ dữ liệu, góp phần đánh 

giá toàn diện hơn các thông số của trang bị ĐL-TN hiện đại. Trên cơ sở tham khảo các khuyến 

nghị, tiêu chuẩn, quy trình của các nước và các tổ chức đo lường quốc tế, trình bày tổng quan về 

quá trình phân loại, đánh giá chất lượng phần mềm trong các hệ thống, trang bị ĐL-TN hiện đại 

với nhiều cách tiếp cận để giải quyết vấn đề kiểm thử phần mềm. 

Từ khóa: Kiểm thử phầm mềm, phần mềm tham chiếu, bộ dữ liệu tham chiếu, đánh giá chất 

lượng, đặc tính đo lường, mô hình hóa dữ liệu. 

Abstract: In the context of modernization of measurement equipment, integrated software plays 

an increasingly important role in controlling, collecting, processing and analyzing data. 

Assessing the quality of this software is an important factor to ensure reliability, accuracy and 

safety during the implementation of tasks, contributing to a more comprehensive assessment of 

the parameters of measurement equipment. An overview of the classification and quality 

assessment process of software in modern measurement and testing systems with multiple 

approaches to address the issue of software testing is described, based on the reference to the 

recommendations, standards, and procedures of various countries and international 

measurement organizations. 

Keywords: Testing of software, reference sotfware, reference data set, quality control, 

metrological characteristics, data set modeling. 
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95. Ứng dụng công nghệ xử lý ảnh trong xây dựng hệ thống cấp than tự động cho 

toa tàu nhằm giảm thiểu tình trạng tắc nghẽn 

Tóm tắt: Trong bối cảnh chuyển đổi số ngành công nghiệp, đặc biệt là lĩnh vực khai thác than, 

yêu cầu tự động hóa ngày càng cao để nâng cao hiệu quả và giảm rủi ro trong vận hành [1,2,3]. 

Bài báo này đề xuất một giải pháp cấp than tự động cho các toa tàu, sử dụng công nghệ xử lý 

ảnh nhằm giám sát và điều khiển quá trình rót than chính xác theo thời gian thực. Hệ thống bao 

gồm các thành phần chính như camera công nghiệp, cảm biến, và thuật toán phân tích hình ảnh 

giúp nhận diện toa tàu, đánh giá mức độ than hiện có và đưa ra tín hiệu điều khiển tối ưu. Qua 

đó, giải pháp giúp giảm thiểu tình trạng rót sai vị trí, hạn chế tắc nghẽn than và nâng cao độ an 

toàn trong môi trường làm việc khắc nghiệt tại các mỏ than. 

Từ khóa: Xử lý ảnh, nhận diện hình ảnh, chống tắc than, camera công nghiệp, hệ thống giám 

sát, khai thác mỏ. 

Abstract: In the context of digital transformation of the industry, especially the coal mining 

sector, the demand for automation is increasing to improve efficiency and reduce operational 

risks. This paper proposes an automatic coal feeding solution for rail cars, using image 

processing technology to monitor and control the coal pouring process accurately in real time. 

The system includes main components such as industrial cameras, sensors, and image analysis 

algorithms to identify rail cars, assess the current coal level and provide optimal control signals. 

Thereby, the solution helps to minimize the situation of pouring in the wrong position, limit coal 

congestion and improve safety in the harsh working environment in coal mines. 

Keywords: Image processing, object detection, anti-blockage, industrial camera, monitoring 

system, mining industry. 
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96. Battery management system for state of charge estimation in lithium-ion battery packs 

Abstract 

Accurate estimation of the State of Charge (SOC) in lithium-ion batteries has emerged as 

a critical area of research in recent years. Since SOC cannot be measured directly, it must 

be inferred from measurable parameters such as terminal voltage, current, and 

temperature. Among various estimation techniques, the Kalman Filter family has gained 

prominence for state variable estimation. In this study, the Extended Kalman Filter (EKF) 

is employed to address the nonlinear characteristics of lithium-ion batteries. A detailed 

electrical model of a LiFePO₄ 12V–40Ah battery is developed to represent the dynamic 

behavior of the cell. This model is integrated with the EKF algorithm to estimate SOC in 

real-time. The proposed method demonstrates high accuracy, with SOC estimation error 

limited to a maximum of 0.28%, validating the effectiveness of the combined battery 

model and EKF approach 

Keywords: SOC, SOH, EKF, BMS 
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97. Nghiên cứu chế tạo thiết bị sử dụng laser và hệ UV-Vis-IR phát hiện dấu vết 

hiện trường và giám định tài liệu phục vụ công tác công an 

Tóm tắt: Công tác khám nghiệm hiện trường và giám định hình sự rất quan trọng giúp 

cho thu hẹp đối tượng tình nghi, xác định đối tượng gây án trong quá trình điều tra cũng 

như làm chứng cứ pháp lý trong quá trình xét xử. Có nhiều dấu vết không thể nhận biết 

bằng mắt thường mà cần các công cụ hỗ trợ. Phương pháp thường được sử dụng phát hiện 

dấu vết là sử dụng nguồn sáng có các bước sóng khác nhau chiếu lên bề mặt các vùng cần 

quan sát sử dụng các thiết bị quan sát phù hợp sẽ giúp phát hiện được các dấu vết. Việc 

chế tạo một thiết bị có nhiều dải bước sóng trong nước là rất cần thiết giúp làm chủ công 

nghệ, chủ động trang cấp cho các lực lượng trong Ngành, nâng cao năng lực phá án của 

các đơn vị nghiệp vụ. Bài báo trình bày các kết quả đạt được khi nghiên cứu chế tạo một 

thiết bị chiếu sáng sử dụng Laser và hệ UV-VIS-IR phát hiện dấu vết hiện trường và giám 

định tài liệu.  

Abtract: Scene investigation and criminal examination are very important in helping to 

narrow down the suspects, identify the perpetrator during the investigation process as 

well as provide legal evidence during the trial. There are many traces that cannot be 

detected by the eye and require supporting tools. The commonly used method to detect 

traces is to use light sources with different wavelengths to shine on the surface of the 

areas that need to be observed, using appropriate observation equipment to help detect 

traces. Manufacturing a device with multiple wavelength ranges  is very necessary to help 

master the technology, proactively equip forces in the industry, and improve the crime-

solving capacity of professional units. The article presents the results achieved when 

researching and manufacturing a lighting device using Laser and UV-VIS-IR system to 

detect traces at the scene and examine documents. 

Từ khóa: Dấu vết hiện trường, nguồn sáng laser; Hệ UV-VIS-IR 
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98. Nâng cao hiệu suất sạc không dây bằng điều khiển vị trí đầu sạc dựa trên thuật 

toán MPPT và giám sát dòng điện dc phía sơ cấp 

Tóm tắt: Trong các hệ thống sạc không dây cho xe điện (EV), việc đặt chính xác vị trí 

tương đối giữa các cuộn dây phát và thu là rất quan trọng để đảm bảo hiệu suất truyền 

năng lượng cao. Nghiên cứu này đề xuất một phương pháp điều khiển vị trí cuộn dây phát 

của một bộ sạc không dây cho xe điện dựa trên kỹ thuật tối ưu điểm công suất cực đại 

(MPPT), kết hợp với ước lượng hiệu suất sạc thông qua giám sát dòng điện DC phía sơ 

cấp. Phương pháp được đề xuất cho phép tự động điều chỉnh vị trí đầu sạc để tối đa hóa 

công suất thu được ở phía thứ cấp. Kết quả mô phỏng minh chứng được phương pháp 

ước lượng hiệu suất sạc này phù hợp với nhiều kiểu cuộn dây và cấu trúc mạch bù khác 

nhau, và độ chính xác của giá trị ước lượng có thể được ứng dụng thực tế trong việc điều 

chỉnh vị trí đầu sạc với độ chính xác cao và độ ổn định tốt. 
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99. Một giải pháp ứng dụng thị giác máy tính trong giám sát đặt thép dầm trong 

xây dựng 

Tóm tắt: Giám sát đặt dầm thép đúng thiết kế trong quá trình đổ bê tông là một nhiệm vụ quan 

trọng nhằm đảm bảo chất lượng của bê tông và qua đó là độ an toàn của công trình xây dựng. 

Nếu quá trình lắp đặt có các sai sót như khoảng cách giữa các thanh thép không đều, số lượng 

các thanh thép không đủ,… thì sẽ làm giảm khả năng chịu lực của dầm, gây nguy hiểm cho công 

trình trong quá trình sử dụng. Tuy nhiên với đặc thù các công trình xây dựng thường trải rộng, 

tiến độ không quá chính xác, nên các giám sát viên gặp nhiều khó khăn trong việc giám sát đầy 

đủ, thường xuyên và chính xác. Trong bài báo này, các tác giả đề xuất một phương pháp giám 

sát tự động quá trình đặt dầm thép thông qua việc xử lý tự động các video từ camera giám sát 

lắp đặt tại công trường. Các thuật toán phân tích và xử lý hình ảnh từ video để phát hiện, giám 

sát vị trí, số lượng các thanh thép đã lắp đặt nhằm qua đó đánh giá sự phù hợp giữa thiết kế và 

thực tế thi công. Kết quả thực nghiệm cho thấy hệ thống đạt độ chính xác cao trong việc phát 

hiện và giám sát, hỗ trợ kỹ sư phát hiện sai sót kịp thời, giảm thiểu rủi ro và chi phí. 
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100. Autonomous cucumber crop monitoring system 

Abstract: This paper proposes an autonomous cucumber monitoring system whose ability is 

collecting key environmental metrics necessary for the growth of cucumber and an 

implementation of a modified YOLOv5 nano version (YOLOv5n) to localize foliar cucumber 

diseases in early stages. The dataset was collected from the Vietnam Academy of Agriculture 

and labeled by the experience of agronomists on some typical plant diseases. With a total of 

3640 images representing the diseases: Powdery Mildew, Healthy cucumber, and Downy 

Mildew. We have deployed an improved deep learning model alpha-WIoU YOLOv5 with an 

accuracy increase of 3.6% compared to the traditional model. 

Keyword: Cucumber leaf diseases, YOLOv5, Alpha-WIoU, Wireless sensor network, 

Autonomous system. 
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101. Nghiên cứu chế tạo mạch điều khiển laser diode nhỏ gọn cho nguồn laser công 

suất cao công nghiệp 

Tóm tắt: Laser sợi quang công suất cao theo kW được sử dụng rộng rãi trong gia công kim loại 

trên thế giới và tại Việt Nam. Sự phát triển của chúng đòi hỏi phải tích hợp các thành phần quan 

trọng: 

1) Bơm diode laser công suất cao và bộ cộng hưởng; 

2) Hệ thống làm mát cho bơm diode và nguồn điện cao áp; 

3) Hệ thống điều khiển với các cảm biến tích hợp cho bơm diode laser; 

4) Phần mềm để giám sát và kiểm soát hoạt động của laser.  

Mạch điều khiển bơm có vai trò điều khiển các diode laser chuyển đổi năng lượng điện 

thành năng lượng quang để phát xạ kích thích, là một thành phần cốt lõi, trong khi hệ thống điều 

khiển của nó đảm bảo hoạt động ở nhiều mức công suất và chế độ khác nhau (xung hoặc liên 

tục). Nghiên cứu này trình bày thiết kế và chế tạo bảng mạch điều khiển VLS-001, cho phép 

điều chỉnh công suất đầu ra chính xác ở cả chế độ xung và liên tục. Kết quả thực nghiệm cho 

thấy VLS-001 đạt hiệu suất ổn định, với độ ổn định công suất là 70,10 ± 0,06 W đối với bơm 

BWT, tương đương với Cell Systems LCV-3020 thương mại (70,11 ± 0,06 W). Ở chế độ xung, 

VLS-001 cung cấp độ ổn định vượt trội ở tần số 1 kHz và hỗ trợ lên đến 5 kHz, vượt qua giới 

hạn 1 kHz của LCV-3020. Đối với máy bơm Raycus RFL-C1500X 300W, VLS-001 kiểm soát 

hiệu quả công suất đầu ra từ mức thấp đến mức cao, hoạt động đáng tin cậy ở chế độ xung (200–

5000 Hz) và chế độ liên tục, đạt 161,83 ± 1 W với hiệu suất quang-quang là 54,13%. Các thử 

nghiệm tương thích với các bơm từ Raycus và BWT, VLS-001 chứng minh rằng có thể đáp ứng 

các yêu cầu công nghiệp. Nghiên cứu này thiết lập nền tảng để phát triển các hệ thống điều khiển 

toàn diện và phần mềm cho laser sợi quang công suất cao tại Việt Nam, cho phép điều khiển tự 

động các nguồn laser thương mại, giảm sự phụ thuộc vào nhà sản xuất và thúc đẩy các ứng dụng 

công nghiệp mới. 

Từ khóa: Laser driver, Laser control, High power laser, Laser industry 

Abstract: High-power fiber lasers in kW order are extensively used in metal processing 

globally and in Viet Nam. Their development requires integrating critical components:  

1) High-power laser diode pump and resonator;  

2) Cooling system for the diode pump and high-voltage power supply;  

3) Control system with integrated sensors for the laser diode pump; 

4) Software for laser operation monitoring and control. 

The laser diode pump, converting electrical energy into optical energy for stimulated 

emission, is a core component, while its control system ensures operation across various power 

levels and modes (pulsed or continuous) in high precision and stability. This study presents the 

design and fabrication of the VLS-001 control circuit board, enabling precise output power 



 
 

adjustment in both pulsed and continuous modes. Experimental results show that VLS-001 

achieves stable performance, with a power stability of 70.10 ± 0.06 W for BWT pumps, 

comparable to the commercial Cell Systems LCV-3020 (70.11 ± 0.06 W). In pulsed mode, VLS-

001 offers superior stability at 1 kHz and supports up to 5 kHz, surpassing LCV-3020’s 1 kHz 

limit. For the Raycus RFL-C1500X 300W pump, VLS-001 effectively controls output power 

from low to high levels, operating reliably in pulsed (200–5000 Hz) and continuous modes, 

achieving 161.83 ± 1 W with 54.13% optical-to-optical efficiency. Compatible with pumps from 

Raycus, and BWT, VLS-001 meets industrial requirements. This research establishes a 

foundation for developing comprehensive control systems and software for high-power fiber 

lasers in Viet Nam, enabling autonomous control of commercial laser sources, reducing reliance 

on manufacturers, and fostering new industrial applications in Viet Nam. 

Keywords: Laser driver, Laser control, High power laser, Laser industry 

Liên hệ tác giả 

Ngô Hải Long1, Lưu Hoàng Đạt1, Đỗ Việt Hoàng1, Lê Văn Bình1, Cao Khắc Thiện1, Trần Triệu 

Hải2, Bành Quốc Tuấn1, Email: bqtuan@mic.gov.vn   

1Phòng thí nghiệm nghiên cứu phát triển ứng dụng fiber laser, Viện Ứng dụng Công nghệ 

2Trường Đại Học Mở Hà Nội. 

  



 
 

102. chuẩn hóa quy trình thử nghiệm đặc tính quạt công nghiệp phù hợp tiêu 

chuẩn TCVN 9439:2013 (ISO 5801:2007) 

Tóm tắt: Để đánh giá chính xác lưu lượng, áp suất và hiệu suất làm việc của quạt công 

nghiệp, một hệ thống thử nghiệm tuân thủ tiêu chuẩn TCVN 9439:2013 (ISO 5801:2007) 

đã được thiết kế, lắp đặt và đo kiểm theo tiêu chuẩn. Thông số lưu lượng, áp suất tĩnh, 

công suất tiêu thụ và hiệu suất của quạt thử nghiệm CFC.BCP139.925 được đo đạc và 

tính toán. Kết quả thử nghiệm cho thấy đường cong đặc tính lưu lượng - áp suất tĩnh có 

sự tương thích cao với dữ liệu của nhà sản xuất (sai số nhỏ hơn 5%). Các kết quả cho thấy 

hệ thống thử nghiệm là chính xác và phù hợp sử dụng để đánh giá hiệu suất khí động học 

của các loại quạt công nghiệp khác nhau. 

Từ khóa: Quạt công nghiệp, Đường cong đặc tính của quạt, Tiêu chuẩn TCVN 

9439:2013 (ISO 5801:2007) 

Abstract: A testing system was designed and installed following the TCVN 9439:2013 

(ISO 5801:2007) standard to evaluate the flowrate, pressure and performance of industrial 

fans. During the tests, the flow rate, static pressure, power consumption, and efficiency 

of the CFC.BCP139.925 fan were measured and calculated. The results showed that the 

relationship between flow rate and static pressure closely matched the manufacturer’s 

data, with an error of less than 5%. These results confirm that the testing system is 

accurate and can be used to assess the aerodynamic performance of various types of 

industrial fans.  

Keywords: Industrial fan, Fan performance curve, TCVN 9439:2013 (ISO 5801:2007) 
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103. điều khiển trượt chịu lỗi cho robot di động với tổn thất truyền động trên cơ sở 

bộ quan sát bậc cao mở rộng 

Tóm tắt: Bài báo này đề xuất một cấu trúc điều khiển chịu lỗi cho robot di động 

nonholonomic, trong đó kết hợp điều khiển chế độ trượt (Sliding Mode Control - SMC) 

với bộ quan sát mở rộng bậc cao (Extended High Gain Observer -EHGO). Cấu trúc này 

giúp robot nâng cao độ chính xác trong bài toán bám quỹ đạo khi xét đến sai lệch mô 

hình, nhiễu chưa biết và lỗi bộ truyền động. Khác với các tiếp cận truyền thống chỉ ước 

lượng nhiễu, EHGO được thiết kế để tái tạo trực tiếp vận tốc từ dữ liệu vị trí, sau đó đưa 

sai số ước lượng này vào mặt trượt nhằm cải thiện phản ứng điều khiển trong điều kiện 

thực tế có lỗi và nhiễu. Tính ổn định của hệ thống được chứng minh bằng lý thuyết 

Lyapunov. 

Tài liệu tham khảo 

[1] Z. Sun et al., “Trajectory-tracking control of Mecanum-wheeled omnidirectional 

mobile robots using adaptive integral terminal sliding mode,” Computers & Electrical 

Engineering, vol. 93, art. 107235, 2021. 

[2] W. Lee et al., “Mechanical survey on wheeled mobile robot platform for industrial 

and personal service robots,” Int. J. Precis. Eng. Manuf., vol. 25, pp. 1739–1753, 2024. 

[3] M. Ayyıldız and U. Tilki, "Adaptive sliding mode based fault tolerant control of 

wheeled mobile robots," Automatika, vol. 64, no. 3, pp. 467–483, 2023. 

[4] B. Moudoud et al., “Extended state observer-based finite-time adaptive sliding mode 

control for wheeled mobile robot,” J. Control Decision, vol. 9, no. 4, pp. 465–476, 2022. 

[5] M. Qin et al., “Fractional-order SMC controller for mobile robot trajectory tracking 

under actuator fault,” Systems Science & Control Engineering, vol. 10, no. 1, pp. 21–30, 

2022. 

[6] Z. Li and J. Zhai, “Super‐twisting sliding mode trajectory tracking adaptive control of 

wheeled mobile robots with disturbance observer,” Int. J. Robust Nonlinear Control, vol. 

32, no. 15, pp. 6343–6362, 2022. 

[7] H. Xie et al., “Finite-time tracking control for nonholonomic wheeled mobile robot 

using adaptive fast nonsingular terminal sliding mode,” Nonlinear Dynamics, vol. 110, 

pp. 1437–1453, 2022. 

[8] C. Chen et al., “Trajectory tracking control of super-twisting sliding mode of mobile 

robot based on neural network,” J. Comput. Methods Sci. Eng., vol. 22, no. 2, pp. 409–

423, 2022. 



 
 

[9] I. Jmel et al., “Adaptive observer-based sliding mode control for a two-wheeled self-

balancing robot under terrain inclination and disturbances,” Mathematical Problems in 

Engineering, vol. 2021, art. 8853441. 

[10] Y. Zheng et al., "Adaptive fuzzy sliding mode control of uncertain nonholonomic 

wheeled mobile robot with external disturbance and actuator saturation," Information 

Sciences, vol. 663, p. 120303, 2024. 

[11] B. Li and L. Ma, “Fixed-time integral sliding mode tracking control of a wheeled 

mobile robot,” Complex Engineering Systems, vol. 3, art. 10, Jun. 2023. 

[12] V.-C. Nguyen and S. H. Kim, “A novel fixed-time prescribed performance sliding 

mode control for uncertain wheeled mobile robots,” Scientific Reports, vol. 15, art. 5340, 

Feb. 2025. 

[13] Y. Guo et al., “Fixed-time disturbance observer-based robust tracking control of 

wheeled mobile robot with multiple disturbances,” Measurement and Control, vol. 56, 

no. 9–10, pp. 1626–1636, 2023. 

[14] J. Peng et al., “Nonlinear disturbance observer incorporated model predictive 

tracking control for wheeled mobile robots,” Int. J. Control Autom. Syst., vol. 22, pp. 

2251–2262, 2024. 

[15]. H. S. Phuong et al., “Proposal of a Fault-tolerant controller for wheeled mobile 

robots with faulty actuators,” 2023 12th International Conference on Control, Automation 

and Information Sciences (ICCAIS), Hanoi, Vietnam, pp. 507-512, 2023. 

Liên hệ tác giả 

Hồ Sỹ Phương1, Ngô Mạnh Tiến2, Ngô Duy Tân3, Nguyễn Thành Trí1, Trần Bá Thế1 

1Viện Kỹ thuật và công nghệ, trường Đại học Vinh 

2Viện Vật lý, Viện Hàn lâm Khoa học và Công nghệ Việt Nam 

3Trung tâm vũ trụ Việt Nam, Viện Hàn lâm Khoa học và Công nghệ Việt Nam 

  



 
 

104. Định vị viên nang nội soi đường tiêu hóa dựa trên hiện tượng cảm ứng điện từ 

Tóm tắt: Magnetic Capsule Endoscopy (MCE) là một kỹ thuật nội soi không xâm lấn, 

được thiết kế nhằm hỗ trợ chẩn đoán và theo dõi các bệnh lý đường tiêu hóa mà không 

gây khó chịu cho bệnh nhân như các phương pháp nội soi truyền thống. Hệ thống MCE 

bao gồm một viên nang từ tính kích thước nhỏ, tích hợp camera, đèn LED, mô-đun truyền 

thông không dây và được điều hướng bằng từ trường điều khiển từ bên ngoài. Bài báo 

này đề xuất một hệ thống định vị cho MCE có khả năng xác định chính xác vị trí và góc 

quay của viên nang trong môi trường cơ thể. Phương pháp định vị dựa trên hiện tượng 

cảm ứng điện từ, sử dụng ba cuộn dây phát từ trường xoay chiều hoạt động ở ba tần số 

khác nhau bố trí ngoài cơ thể. Các tín hiệu sức điện động cảm ứng thu được từ ba cuộn 

dây thu ba trục tích hợp bên trong viên nang được xử lý và đưa vào thuật toán tối ưu hóa 

để tính toán vị trí và hướng quay của viên nang. Kết quả thực nghiệm cho thấy hệ thống 

đạt độ chính xác cao, với sai số vị trí sau hiệu chỉnh là 1.6 mm và sai số góc dưới 3.3°. 

Ngoài ra, nghiên cứu còn phân tích ảnh hưởng của các mô sinh học đến đặc tính truyền 

dẫn từ trường, từ đó đề xuất dải tần số phát phù hợp cho các cuộn dây phát. Những kết 

quả đạt được tạo nền tảng cho việc phát triển hệ thống điều khiển vòng kín chính xác và 

đáng tin cậy trong các nghiên cứu ứng dụng MCE trong tương lai. 

Từ khóa: cảm biến cảm ứng, viên nang nội soi, định vị, suy hao tín hiệu, thuật toán tối 

ưu hóa. 

Abstract: Magnetic Capsule Endoscopy (MCE) is a non-invasive endoscopic 

technique designed to support the diagnosis and monitoring of gastrointestinal 

diseases without causing discomfort to the patient, as seen in conventional endoscopy 

methods. The MCE system consists of a compact magnetic capsule integrated with a 

camera, LED light source, wireless communication module, and is navigated via an 

externally controlled magnetic field. This paper presents a high-precision localization 

system for MCE capable of determining both the position and orientation of the 

capsule within the human body. The proposed method is based on the principle of 

electromagnetic induction, utilizing three external transmitter coils that generate 

alternating magnetic fields at three different frequencies. The induced electromotive 

force signals received by a tri-axial coil embedded inside the capsule are decoded and 

processed through an optimization algorithm to estimate the capsule’s position and 

orientation. Experimental results demonstrate high accuracy, with a post-calibration 

positional error of 1.6 mm and an angular error of less than 3.3°. Additionally, the 

study investigates the attenuation effects of biological tissues on signal transmission 

and proposes an appropriate frequency range for the transmitter coils. The findings 

provide a solid foundation for the implementation of closed-loop control systems in 

future MCE applications. 



 
 

Keywords: inductive sensing, capsule endoscope, localization, signal attenuation, 

optimization algorithm. 
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105. Bản đồ hóa và định vị đồng thời tự động cho hệ đa robot trên hệ điều hành lập 

trình ROS 2 

Tóm tắt: Bài báo đề xuất hệ thống bản đồ hóa và định vị đồng thời (SLAM) cho các hệ 

đa robot tự hành phối hợp trên nền tảng hệ điều hành lập trình ROS 2. Hệ thống tích hợp 

thuật toán SLAM sử dụng cảm biến quét laser (LiDAR) với thuật toán khám phá biên, 

cho phép các robot thực hiện bản đồ hóa hoàn toàn tự động, cùng với thuật toán hợp nhất 

bản đồ để xây dựng bản đồ và hệ quy chiếu chung cho robot. Kết quả mô phỏng với hai 

robot tự hành di động (AMR) trên phần mềm Gazebo đã chỉ ra tính hiệu quả của phương 

pháp này, và tính ứng dụng của các gói phần mềm gMapping, explore_lite và 

multirobot_map_merge trên nền tảng ROS trong bản đồ hóa phối hợp giữa nhiều robot 

tự hành. 
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106. Thiết kế và xây dựng hệ thống robot tự hành 2 bánh chủ động tích hợp tay 

máy 6 bậc tự do cho nhiệm vụ quan trắc phóng xạ dựa trên ROS 

Tóm tắt: Bài báo trình bày quá trình thiết kế, chế tạo và phát triển một robot tự hành hai 

bánh chủ động tích hợp tay máy cộng tác 6 bậc tự do, phục vụ nhiệm vụ quan trắc trong 

môi trường có phóng xạ. Hệ thống được thiết kế cơ khí bằng SolidWorks, chế tạo phần 

cứng thực tế và mô phỏng trên nền tảng ROS/Gazebo để kiểm thử chức năng và điều 

khiển. Phần mềm điều khiển được xây dựng theo kiến trúc phân tán của ROS, kết nối 

hiệu quả giữa các thành phần: tay máy, nền tảng di động, cảm biến và giao diện điều 

khiển trung tâm. Kết quả mô phỏng cho thấy hệ thống hoạt động ổn định, sẵn sàng triển 

khai cho các ứng dụng như lập bản đồ phóng xạ và phát hiện nguồn xạ nguy hiểm. 
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107. nghiên cứu, xây dựng hệ thống đo lường và giám sát các thông số điện cho nhóm 

máy trang bị điện trong công nghiệp 

Tóm tắt: Bài báo trình bày về giải pháp thiết kế hệ thống đo lường, giám sát các thông 

số điện cho nhóm máy trang bị điện trong công nghiệp. Ưu điểm của giải pháp là sử dụng 

đồng hồ đo điện đa năng Selec MFM383A-C kết hợp với bộ điều khiển lập trình PLC 

Siemens S7-1200 đảm bảo khả năng thu thập và xử lý dữ liệu chính xác. Việc truyền dữ 

liệu được thực hiện qua giao tiếp Modbus RTU theo mô hình Master–Slave giúp nâng 

cao tính ổn định và hiệu quả trong quá trình truyền thông. Dữ liệu thu thập được đồng bộ 

và lưu trữ trên nền tảng Webserver, cho phép người dùng giám sát và quản lý từ xa thông 

qua giao diện web trực quan, tiện lợi. Kết quả nghiên cứu được thực nghiệm trên mô hình 

bàn thực hành máy doa 2620 và máy mài 3B722 cho thấy hệ thống hoạt động ổn định, 

cung cấp dữ liệu đo lường điện năng theo thời gian thực, qua đó hỗ trợ hiệu quả công tác 

quản lý năng lượng, giúp các doanh nghiệp công nghiệp theo dõi và tối ưu hóa việc sử 

dụng điện năng, góp phần nâng cao hiệu suất vận hành và giảm chi phí sản xuất. 

Từ khóa: Giám sát thông số điện; PLC Siemens S7-1200; Webserver; Giao thức Modbus 

RTU; Đồng hồ Selec MFM383A-C; Quản lý năng lượng. 

Abstract: The paper presents a solution for designing a system to measure and monitor 

electrical parameters for a group of electrically equipped machines in industrial settings. 

The advantage of this solution lies in the use of the multifunction power meter Selec 

MFM383A-C combined with the Siemens S7-1200 programmable logic controller 

(PLC), ensuring accurate data acquisition and processing capabilities. Data transmission 

is carried out via Modbus RTU communication protocol following a Master–Slave model, 

which enhances stability and efficiency during communication. The collected data is 

synchronized and stored on a Webserver platform, allowing users to remotely monitor 

and manage through an intuitive and convenient web interface. Experimental results on 

the practice bench models of the 2620 boring machine and the 3B722 grinding machine 

demonstrate that the syste operates stably, providing accurate real-time power 

measurement data. This effectively supports energy management activities, helping 

industrial enterprises to monitor and optimize electricity usage, thereby improving 

operational efficiency and reducing production costs. 

Keywords: Monitor electrical parameters; Siemens S7-1200 PLC; Webserver; Modbus 

RTU Protocol; Selec MFM383A-C Meter; Energy Management. 
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108. Xây dựng hệ thống thị giác máy ứng dụng ai để nâng cấp Robot công nghiệp 

thành Robot thông minh trên các dây chuyền sản xuất của Công ty Rạng Đông 

Tóm tắt: Công ty Rạng Đông, với hơn 60 năm phát triển, vận hành trên 26 dây chuyền lắp ráp 

đèn LED và hơn 116 robot công nghiệp. Tuy nhiên, sản xuất trên 5.900 mã sản phẩm/năm, thay 

đổi liên tục theo đơn hàng, khiến các giải pháp tự động hóa “cứng” trở nên kém hiệu quả. Nếu 

đầu tư robot thông minh có sẵn trên thị trường thì chi phí đầu tư lớn: từ đồng bộ thiết bị, hệ 

thống, license, bảo trì bảo dưỡng. Chịu ảnh hưởng trực tiếp từ các hạn chế chính sách theo khu 

vực địa lý, khi căng thẳng quốc tế hoặc lệnh cấm vận có thể khiến việc tiếp cận dịch vụ hỗ trợ 

bị gián đoạn hoặc thậm chí toàn bộ hệ thống ngừng hoạt động. Trước tình hình đó, Rạng Đông 

Xây dựng hệ thống thị giác máy ứng dụng AI để nâng cấp robot công nghiệp thành robot 

thông minh trên các dây chuyền sản xuất của công ty Rạng Đông. Bằng công nghệ thị giác 

máy tính (Vision guided Robotics, AI - Automatic Optical Inspection) được xây dựng dựa trên 

ngôn ngữ lập trình Python, kết hợp với các thư viện mã nguồn mở như OpenCV [5] , YOLO[6] 

, Tesseract[7] , và các mô hình AI như Gemini[8]  và Gemma 3[9] , hệ thống cung cấp khả năng 

nhận diện và xử lý thông tin linh hoạt, cung cấp thông tin đầu để điều hướng robot thực hiện các 

thao tác chính xác, cải tiến robot thông thường thành robot thông minh nhờ hệ thống thị giác. 

Lựa chọn các chuẩn kết nối, phương thức giao tiếp và điều khiển để nâng tốc độ chấp hành của 

robot theo thời gian thực, đáp ứng tốc độ trong sản xuất. Hệ thống đã bước đầu triển khai thử 

nghiệm tại xưởng LED, ứng dụng vào robot cắm cuộn cảm tự động thay thế 2 lao động thủ công, 

hợp cách đạt > 90%. Việc thử nghiệm thành công sẽ giúp công ty nhân rộng ra ứng dụng hệ 

thống cho các robot còn lại, các robot đầu tư tiếp theo cho các công đoạn sản xuất mà robot 

thông thường không thực hiện được. Mở rộng ứng dụng hệ thống vào để kiểm tra ngoại quan 

sản phẩm bằng hình ảnh. 

Từ khóa: Thị giác máy tính ứng dụng AI, nâng cấp robot công nghiệp, Điều hướng robot bằng 

thị giác máy, kiểm tra ngoại quan sản phẩm. 

Abstract: Rang Dong Lighting, with over 60 years of development, currently operates more 

than 26 LED assembly lines and over 116 industrial robots. However, the production of over 

5,900 product codes per year—with constant changes according to customer orders—renders 

traditional "hard" automation solutions inefficient. Investing in off-the-shelf intelligent robots 

poses high costs, including equipment synchronization, system integration, licensing, 

maintenance, and is subject to regional policy restrictions. In cases of geopolitical tensions or 

embargoes, access to support services may be interrupted or even completely halted. 

To address these challenges, Rang Dong has developed an AI-powered machine vision system 

to upgrade conventional industrial robots into intelligent robots for its production lines. The 

system is built using Python and integrates open-source libraries such as OpenCV [5] , YOLO 

[6] , and Tesseract [7], along with AI models like Gemini [8] and Gemma 3 [9]. It enables 

flexible image recognition and processing to generate visual guidance, allowing robots to 

execute precise actions in real time. 



 
 

By optimizing communication protocols and control interfaces, the system improves robotic 

response speed to meet real-time production demands. The solution has been piloted at the LED 

workshop, where it automated inductor placement, replacing two manual workers and achieving 

a pass rate above 90%. This successful pilot lays the groundwork for scaling the system to other 

robots and future investments in production tasks not feasible with conventional automation. 

The system is also being extended for visual-based product quality inspection. 

Keywords: AI-based computer vision, industrial robot enhancement, vision-guided robotics, 

visual product inspection 
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109. Thiết kế luật điều khiển thời gian hữu hạn dựa trên lý thuyết điều khiển hình 

học ứng dụng cho động cơ DC 

Tóm tắt: Bài báo này trình bày cách tổng hợp luật điều khiển ổn định cận thời gian hữu 

hạn (KFT) nhằm điều khiển vị trí của động cơ DC. Một hệ thống ảo có tính chất ổn định 

với thời gian quá độ được xác định trước được đề xuất. Luật điều khiển phi tuyến được 

thiết kế dựa trên một hệ thống ảo và phép biến đổi vi phôi giữa mô hình động lực học 

động cơ DC và hệ ảo đề xuất. Luật điều khiển giúp đảm bảo quỹ đạo trạng thái hội tụ về 

một lân cận nhỏ quanh điểm cân bằng trong thời gian hữu hạn, bất chấp ảnh hưởng của 

nhiễu và sai số mô hình. Kết quả mô phỏng cho thấy hệ thống đạt được tốc độ đáp ứng 

nhanh, sai số tĩnh nhỏ so với phương pháp điều khiển trượt.  

Từ khóa: Động cơ DC; thời gian hữu hạn; hệ ảo; phép biến đổi vi phôi; lý thuyết điều 

khiển hình học. 
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