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TÓM T T
Bài vi t trình bày ng n g n khái ni m t ng quát v robot m m, m t
s cách th c phân lo i nghiên c u v c này, nh n m nh cách 
phân lo i theo ba hình th u m m, chuy ng m m và trí 
thông minh m m. Các tác gi i thi u v m t s lab nghiên 
c u m u v robot m m c a Nh t
B n. ph n chính, các tác gi t p trung gi i thi u v nghiên c u c a
H lab (JAIST) d a trên các công b qu c t t i các t p chí và h i
th u ngành v u truy ng m m, c m
bi n xúc giác, ph ng sinh h c và công ngh in 3D v t li u m m.

T khoá: Robot m u truy ng m m, c m bi n xúc giác, 
ph ng sinh h c, v t li u m m

1. Gi i thi u
Robot m m (soft robotics) là m c nghiên c u m i, phát tri n
ngày càng m nh m và thu hút s quan tâm l n c a các nhà nghiên 
c u c robot vài th p k g
robot m robot có bi n d ng 
phân b và vô h n b c t do v m t lý thuy [1] h th ng có 
kh c c u t o ch y u t v t li c tính c a
v t li u sinh h c m m [2] u chung l i, robot m m có th

c hi ch nghiên c u v vi c ng d m m c a v t
li u, v t th ho c h th xây d ng nên robot b ng 

m m c n thi t cho c ng và b thu nh n c a robot [3].
Khái ni m robot m u v

ra r t nhi ng nghiên c u m ng, 
có th k m bi n m u truy ng m m, k t c u
m m, trí thông minh m m, công ngh ch t o v t li u
m m, công ngh in 3D v t li u m m. Các nhánh nghiên c u trong 

c robot m m là r ng, r có th c m t
phân lo i có tính t ng quát. Các nghiên c u này có th c phân 
lo i theo c ng sinh (ph ng sinh h c và 
không ph ng sinh h c

Trong bài vi t này, chúng tôi t m phân lo i các nghiên c u v robot 
m ng chính g m Nghiên c u v u m m: ví d
quan/b ph n m m c n chu n,
Nghiên c u v chuy ng m m: ví d ng d ng v t li u ghi 
nh hình dáng, s d ng các hi i ion, ph n n
c cs d ng các hi i ion, ph n n c c, ánh sáng 

t o chuy ng, và Nghiên c u v trí thông minh 
m m.

Là qu c nghiên c u v robot m m, 
Nh t B n m nh m các nghiên c u v c này. Các 

i h c và vi n nghiên c u l u có các phòng thí nghi m
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chuyên sâu v  robot m m, có th  k
nghi m c a Koichi Suzumori [9], Hiroto Tanaka [10] 
(Vi n công ngh  Tokyo), Kenjiro Fukuda [11] 
(RIKEN), Ryuma Niiyama [12] i h c Tokyo), 
Satoshi Tadokoro [13] i h c Tohoku), Masahiro 
Shimizu [14] i h c Osaka), Hiromi Mochiyama 
[15] i h c Tsukuba), Shinichi Hirai [16] i h c
Ritsumeikan), Hao Liu [17] i h c Chiba), H Anh 

[18] (Vi n JAIST). Nh n và 
dài h n v  các nghiên c u v  robot m c
Chính ph Nh t B n tri
KAKENHI for Science of Soft Robotics (2018-2022) 
[19]  

2. M t s  nghiên c u c a H lab t i Vi n tiên ti n
khoa h c và công ngh Nh t B n (JAIST) 
2.1. Nghiên c u v u truy ng m m
M t trong nh ng nghiên c u chính c a lab v ng 

ng d u truy ng m m d a trên nguyên lý 
u khi n áp su n bàn tay robot m m

ph  bám dính c a bàn chân ch cây 
 thi t k  các robot m m ph c v

v t th  m m trong y t , th  v t d  v .
Theo nguyên lý này, ch t l ng bên trong các rãnh kích 
c  micro c a bàn chân c ti t ra b  m t ti p
xúc v t. 
T u trúc micropattern trên b  m t các ngón tay 

robot m c thi t k  nâng cao hi u qu  khi g p
các v t th ng m 
và th c ph m [20], [21]. Nh m thích nghi v i nhi u
lo i v t th y, các robot g p s  d
truy ng m u khi n áp su t
cho các ngón tay (xem Hình 3). Hi n nghiên c
h p tác liên k t v i h
Ritsumeikan (Nh t B i h c Bách Khoa Tp 
HCM (Vi  phát tri n sâu thêm các ng d ng 
liên quan.  

Video nghiên c u xem t i:
https://youtu.be/e_1dGI5F9GQ

2.2.  Nghiên c u v c m bi n xúc giác 
Nghiên c u này mô t  m t h th ng c m bi n xúc giác 
quy mô l c phát tri n g t liên k t

c g i là TacLINK (Hình 4), có th c l p
 t o thành m t robot c m bi

th . H th  xu t là m t c u trúc kéo dài bao 
g m m ng trong su c bao ph  b i l p
da nhân t o liên t c. L p da m m m i này c a
TacLINK không ch  cung c p giao di
ch u mà còn có th i hình thái l p da bên ngoài 
b  áp su t th p. Khi ti p xúc v i

ng xung quanh, TacLINK nh n bi t thông tin 
xúc giác thông qua s  bi n d ng 3-D c a da, k t qu

Hình 1. M t s robot m m ph ng sinh h c (Trích d n t các nghiên c u [4] [8])

´

Hình 2. ng d bám dính c a ch cây trong 
phát tri n bàn tay robot m m [27] [28]

    

Hình 3. Ngón tay robot m m ph bám 
dính c a ch cây truy ng b ng áp su t trong g p v t

th m kính áp tròng và th c ph m [20] [21].
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t vi u trên thành trong 
c a nó b i m t u.  

TacLINK có th  m  r ng v c, ho ng b n
b và chi phí th t h th ng hi u su t

m có th c ng d ng trong thi t k
c  và robot 
d ch v . Nghiên c u này mô t  thi t k  c aTacLINK, 

i k t
qu  cho th y r ng các h th ng c m bi n xúc giác này 
có th c áp d ng r ng rãi trong y t , công nghi p
và robot. 

Video nghiên c u xem t i:
https://youtu.be/1zHOD3cJVys

2.3. Nghiên c u v robot ph ng sinh h c 
2.3.1. Phát tri n mô hình robot m m ph ng theo 
chuy ng c [22]

c t o thành t  m t chu i các 
u truy ng m m v n hành b c

u khi n theo trình t  có th  t o thành 
sóng lan truy n t u t  phía 

c. K t qu  nghiên c u cho th y, robot 
i t  kho ng 14 cm/s và linh ho t

trong vi i v n t c b  l ch
pha c a tín hi u khi n.  

m có tri n v ng ng d ng trong 
giám sát t c ô nhi m do các v t li u
m c s  d ch  t
su không ho c ít b ng b i nhi u lo i h p ch t

p do kh
chuy ng linh ho t c a robot; ki m tra các k t c u

c; ho c th c hi n các nhi m v  mà b n thân 
robot liên t c ph i va ch i các v t m m, 
d b t n san hô.  

2.3.2. Phát tri n cánh m m cho drone ph ng ch c
n chu n [23]

Nghiên c ng t i m c tiêu t o ra các drone khó 
c h i ch m

nguy hi m cho các v t xung quanh và chính drone khi 
x y ra va ch m. Ph ng ch t b  ph n có 
tên là nodus trên cánh chu n chu n ho ng gi ng 

t kh p linh ho t (Hình 7), m t ph n c a cánh 
o kh n d ng và t

h i ph c (ch i 0.3 giây) sau khi va ch m v i
v t xung quanh. S  bi n d m m t
ph n l p giúp gi m ph n

t b va ch m. Quan tr
t  ph c h i s  giúp drone có th  t  l y l i cân b ng sau 
va ch m, gi ng hóc cho drone. 
Vi c trang b  cánh m m cho drone giúp m  r ng ph m
vi ng d ng c a drone cho các nhi m v

Hình 4. Mô hình kh p robot v i l p da c m bi n
ng ti p xúc [29]

Hình 6. trình t k t n i khí nén t i các c p actuator u khi

Hình 5. Thi t k c m s
d ng các actuator m m v n hành b ng khí nén
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x y ra va ch m cao (drone show, các nhi m v  g n con 

Video nghiên c u xem t i:
https://youtu.be/diTp2mfwjRI

2.4. Nghiên c u v công ngh in 3D v t li u m m 
Trong nh Nh t B n nói riêng và 
th  gi i nói chung, in 3D s  d ng công ngh  FDM 
không d ng l i vi c t o hình các s n ph m mang tính 
th nghi ch t o robot m

m bi c k t h p m t cách linh ho t v i
u robot m ng, s  d ng các lo i v t

li u ch t li u d o (thermoplastic 
polyurethane TPU) [24] [25]. 

ng c a m t máy in 3D 
truy n th n m t quy trình in g
có th i, m ng m i
trong công ngh i, l i d ng tính linh ho t
và chính xác c a m t tay máy robot công nghi p, ho c
máy CNC 5 b c t ng ho c in trên m t
m t ph ng nghiêng có th c hi n th c hóa. Trong 
m t nghiên c u g u c
ki m ch ng r ng m t tay máy robot 6 b c t  do có kh

ng m t ph n 80 

[26] ch ng thì không h  thua kém v t
ph c in trên m t ph ng n m ngang b i m t máy 
in truy n th ng (tham kh o Hình 8). S  d ng công 
ngh  in 3D này cùng v i nh ng lo i v t li u d o, ho c
v t li u ch n m t h th ng
robot có kh n ph m chuyên d ng h tr
s c kh e, tr c ti i có biên 
d ng hình h c ph c t p, m t h th ng v i vi h ng

n m t cu c s ng m i.

3. K t lu n 
Do gi i h n c a bài báo, các n c p bên trên 

i di n h t cho các nghiên c u sâu r ng khác 
c robot m ng nghiên c u trên 

t ng thi t k u s  d ng các v t
li u m u khi th c hi n các 
thao tác mà r t khó th c hi

c có th  tìm hi u thêm v các
ng nghiên c u thú v n ch  t o

v t li u ch i, robot phân t , robot sinh h c. 
Nghiên c u v  robot m m v n,  và 

ng t i các ng d ng c th  ph c v  s n xu t và 
cu c s ng c i. Các tác gi  hi v ng các gi i
thi n cho b c cái nhìn m i
v  robot m n t  nói 
chung.

Hình 7. Drone v i cánh m m có th bi n d ng ph ng theo nudus trên cánh chu n chu n

Hình 8. H th ng robot in 3D trên m t m t ph ng nghiên và nh ng m u s n ph c in b ng v t li u
nh a d ng và v t li u m m
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