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TÓM TẮT  
Báo cáo này trình bày một phương pháp dẫn đường và định vị vị trí cho xe tự hành 

agV dùng trong các hệ thống lưu kho và cấp phát vật tư loại nhỏ (Mini load as/Rs). Xe được 
điều khiển chạy theo các vạch dẫn đường có tính kim loại và dừng chính xác tại các vị trí xác 
định. các cảm biến tiệm cận điện cảm được sử dụng để cảm nhận đường đi của xe. thuật toán 
dò đường theo vạch được áp dụng để điều khiển xe di chuyển và dừng chính xác tại các vị trí 
mong muốn.  

ABSTRACT 
 This paper presents the navigation and localization approach for the Automated 
Guided Vehicle utilized in mini load Automated Storage and Retrieval system. The AGV is 
controlled to follow the metal lines and stop exactly at the stations. The inductive proximity 
sensors are utilized to detect the way. Line detection algorithm is used to control the AGV to 
move and stop at the desired stations.  
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