
BQ GIAO DLJC vA DAO T2O CONG I-IOA XA HO! CHU NGHIA VIT NAM 
TRIXNG DI HQC MO - DIA CHAT Dc 1p - Tiy do - Hnh phüc 

S:  300  /QD-MDC Ha Nt:51,  ngày  LS'  tháng 5 näm 2020 

QUYET D!NH 
V vic cho phép thirc hin báo cáo hQc thut 

ti các B mon trong hçc k II näm hçc 2019-2020 

HIU TRIfONG TR!NG BiJ HQC MO - DIA CHAT 

Can cir 1ut s 34/2018/QH14 ngãy 19/4/2018 v vic ban hành Luat sra di, 

b sung mt s diu cüa Lut Giáo diic dai  hçc cüa Thu tuàng ChInh phU v vic ban 

hành Diu 1 tnring Dui h9c; 
Can cr Nghj dnh s 99/2019/ND-CP ngày 30/12/2019 v vic quy djnh chi tik 

và huâng dn thi hành mt s diu Lu3t sira di, b sung mt s diêu cUa Lut Gião 

duc di hçc; 
Can cü Thông tu s 07/2009/TTLT-BGDDT-BNV ngày 15/4/2009 cUa Bô 

Giáo diic và Dào to vã B Ni v%i htràng dn thirc hin quyn tp chü, tr chju trách 

nhim và th?c hin nhim vi, t chirc bO may, biên eh di vOi dan vj S%T nghip Cong 

1p giáo diic và dào tto; 

Can Cu Chuong IV cüa Quy djnh v Quán 1 hott dng Khoa h9c Cong ngh 

quy djnh v vic Quãn 1 hoat dng nghiên cCru sinh hot h9c thut cüa các giâng Viêfl 

và can b khoa h9c ti the b môn, ban hành theo Quyt djnh s 856/QD-MDC, ngày 

03/7/2017; 
Xét dé nghj c1a ông Trung phông Khoa hçc Cong ngh, 

QUYET D!NH: 

Diêu 1. Cho phép thirc hin 195 báo cáo hc thut (co danh miic kern theo) 

trong hçc k' II näm hQc 20 19-2020. 

Diu 2. Các giâng viên và can b khoa h9c cO ten trong Diêu 1 Co trách nhim 

thirc hin báo cáo h9c thut theo Quy djnh cUa Nhà trix?Yng dUng vâi ni dung thirc 

hin và thai gian d duqc dang k. 

Diu 3. Các ông (bà) Trung phông Khoa hçc Cong ngh, phOng K hoch Tài 

chInh, Trueing các Khoa, Bô môn, các giáng viên và can b khoa hçc có ten ti Diêu 1 

chju trách nhim thi hãnh quyt djnh nãy./.  IaLV 

Noin1,mn: 
- Nhu diêu 3; 
- HUMG eOFFICE; 
- Lmi: HCTH, KHTC, KHCN. 



DANH MIJC BAO CÁO HOC  THUJT 
TH1JC HIN TRONG HOC  K II NAM HOC  20 19-2020 
(kern theo Quyet djnh sá...3CP....ngày..tháng 5 nàm 2020) 

TT HQ va ten 
ngirôibáo cáo 

Ten báo cáo hçc thut ThM gian 
báo cáo 

KHOA CONG NGH THONG TIN 
Bô mon H thong thông tin và Tn thfrc 
1 Duxyng CM Thin Nghiên cu v h phân tan 6/2020 
2 Vuong Th Nhu Qu'nh TIm hiu ngôn ng€i LISP 6/2020 
3 Phm fXrc Hu Tim hiu h quân trj co sà dU 1iu Mongdb 6/2020 

4 Ta Quang Chiu 
lTng ding Machine Learning cho bài toán nhn 
dng chit vit tay 

6/2020 

5 Dxcmg CM Thin TIm hiu v cc so tn th(xc 6/2020 

6 BüiThjVãnAnh 
Nghiên ctru 1p tninh cci sO dit 1iu Sqlite trong 
Python 

6/2020 

7 Phm Dirc Hu 
Tim hiu giãi thuit quy hoach dng và bài toán 
nhãn ehui ma trn 

6/2020 

BO mon Khoa hoc may tInh 
8 Lê H6ng Anh Các k5 thut kim thit Ong dpng dit 1iu iOn 6/2020 

9 Nguyn Thi Phixcmg Bc 
Nghien ciu mt s phuang pháp xcr 1 giá trj thiu 
(Missing values) trong dit lieu chui thOi gian 

6/2020 

10 Nguyn Duy Huy T6ng quan v môi truOng 1p tninh JoT ào 6/2020 
B mOn M3ng may tInh 

11 DNhuHãi 
Tim hiu nhitng nãng cp v báo mt trong 
Windows server 2019 

5/2020 

12 Pham DInh Tan 
Nghiên ciru 1p trInh Arduino sir ding Arduino 
IDE vã Proteus cho mon hQc "Kin true và ha t.ng 
mng loT" 

5/2020 

13 Trn Thi Thu Thüy 
Xây drng mô phOng mOt  s irng ding JoT ca ban 
phic vi mon h9c "Ki&i tthc và ha tang mng JoT" 

5/2 02 0 

14 Diem Cong Hoàng 
Tim hiu kin trirc và các giao thirc mng loT sir 
dng ph bi&i hin nay 5/2 020 

15 Dào Anh Thr Tim hiu v din toán dam may 5/2020 

16 Dng Qu6c Trung 
Tim hiu v h mt ma RSA và img dmg trong 
chit k s 5/2 020 

B mon Tin hQc Dja chat 

17 Truong Xuân Binh 
Nghiên elm thut toán phan cim 'ai  giita phân 
cim trir và giái thut PSO 6/2020 

18 Phm An Cuong Phan tIch ãnh v tinh vói Python 6/2020 
19 Ducmg Thi Tam Dao dire ngh nghip trong COng ngh thông tin 6/2020 

20 Duong 
Ung ding GIS quãn 1 và chuyn di djnh dng 
dit 1iu không gian trong ArcGIS 6/2020 

B mOn Tin hQc Kinh t 

21 U Thanh Hue Chuyn di s6 d6i vOi các doanh nghip 0 Vit 
Nam 6/2020 

22 Nguyn Thu Hng Sir d%ing R trong phan tIch dir 1iu thng kê kinh t 5/2020 

23 Nguyn Th BInh 
Truyn thông mng xã hOi  trong thai dai  cong 
ngh4.0 5/2 020 

24 VO Thj Thu Trang Phân tich nhttng ânh huOng cüa nn kinh th th 
giOi do tác dng elm djch covid 19 6/2020 



TT 119 và ten 
ngwôi báo cáo 

Ten báo cáo hQc thut Thoi gian 
báo cáo 

Olympic toán sinh viên 
134 Nguyn TM Hang Khoáng tin cy Bayes và üng dmg 5/2020 

135 Nguyn TM Hang So sánh bài toán uàc 1ucng trong tMng ké thn 
sut và thing ké Bayes 5/2020 

136 Phm Ng9c 
MOt s6 bài toán trng ding thrc tin trong ki thi 
Olympic sinh viên 

5/2 020 

137 Nguyn Thj Kim San Two application of the Schwarz lemma 5/2020 

138 Nguyn TM Kim San 
Fundamentals of Hermitian and Kahierian 
geometry 

5/2020 

139 Nguyn Minh Mn 
Phixang pháp nàng liiqng di vâi toán tir xác dnh 
drnmg 

5 /2 02 0 

Bô mon Vat I 

140 Dào Vit Thng 
Nghiên ciru cu trüc tinh th& tinh chit 4t 11 cUa 
4t Iiu da pha din tr BiFeO3 

6/2020 

141 D TM Hng Hái 
Sa hrc v dichalcogenide kim 1o.i chuyn tip Va 

ng dpng 
6/2020 

142 H Qu'nh Anh Kháo sat tInh cMt cUa 4t 1iu Nano ZnO phU Au 6/2020 

143 Tng Ba Tun 
Nghiên ciru và mô phong hin tucvng giao thoa 
ánh sang 6/2020 

144 Nguyn Thj Hu 
MOt s6 kt qua tInh toán qua trinh tan xa gamma 
e- sinh hat boson Z và e- 6/2 020 

145 Nguyn TM Hu 
Nghiên ciru qua trinh tan xa gamma e- sinh hat 
boson Z và e- khi có sc phân circ cUa chUm e- 6/2020 

146 LêDcTuyên 
Vt 1iu meta hAp th song din tr trên ca s vt 
lieu lai 

6/2020 

147 D Th Hong Hãi Ung ding cUa hin tuclng cam ing din tir 6/2020 

148 VU Ba DUng Bài toán chuyn dng cüa scii day không gian có 
kh 6/2020 

149 Nguyn Xuân Chung Phuang pháp nãng cao d tin cy cüa các phép do 
tIn hiu thAp 

6/2020 

KHOA KHOA HQC VA K THUT DIA CHAT 
B mon Khoáng thch và DIa  hóa 
150 Phm Thj Van Anh Tuàng biên chat trong bin chAt khu virc 5/2020 

151 To Xuân Bàn 
Xây drng mô hInh D.p Cat "Sand Dam" nhm 
giài quyêt vn d khô hn trên dja bàn tInh Ninh 
Thun 

5/2020 

152 Lê Tin Di:ing Dánh giá dO sâu bóc mon cüa các xâm nhp 
granitoid 5 /202 0 

153 Nguyn KhAc Giãng Nuâc thai axit MO và ánh huing cUa nO dn môi 
tru&ng 5/2020 

154 Phm Trixmg Sinh Nhitng dc dim thach h9c m9i các dá phüc h 
Cao Bang 5 /202 0 

155 LêThjNgpcTü Các tham s6 tram tIch, nghia cUa phuang pháp 
nghiên cüu các tham so tram tIch 5/2020 

156 Nguyn Trung Thãnh 

Qua trinh hmnh thành và phát trin Mi bi yen bin 
bin Kim San, Ninh Binh. Dix báo xu th phát 
trin Mi bi khu vxc Kim San dn giai doan 
2030-2050 

5/2 020 

) 



TT H?Và ten 
ngiro'ibáo cáo 

Ten báo cáo hoc thut 
Thô'i gian 
báo cáo 

157 Dng Thi Vinh 
Du hiu nhn bit mt s6 khoáng 4t qu' và ban 
qu ph bin Co ngun gc tr nhiên 

5/2020 

KHOA LY LU4N CHI NH T 
B mon Kinh t chInh trl và Lch sfr Dãng Cong san Vit Nam 

158 Dng Thi  Thanh Tram 

Nhtn din nhttng quan dim sai trái, xuyên tac 
ljch sü cüa each mng Vit Nam trên các phucmg 
tin truyn thông hin nay, tir dO gop phán náng 
cao chat luçrng giãng dy mon Ljch sr Dãng Cong 
san Vit Nam trong tinh hinh mâi 

6/2020 

159 Lê Quc Hip 
Cuc chin Hoàng Sa näm 1974, mic tiêu Va. 
cüa Trung Quôc 

6/2020 

160 PhI Manh  Phong 
Vai trô cUa Nhà nuâc trong boat dng báo him y 
th cho nguôi cao tui 

6/2020 

161 PhIMnhPhong 
Vai trO cüa bão hiêm y t di vOi tip cn dch vii 
y tê cüa ngthi cao tuôi a Vit Nam 

6/2020 

B mon Trit h9c và Pháp 1ut 

162 Duong Thi Tuy& Nhung 
ChInh sách thu di vOl doanh nghip CO v6n du 
tu nixOc ngoài 0 Vit Nam qua các th0i k' 

5/2020 

163 Ducmg Thj Tuyt Nhung 
Pháp 1u.t ye du tiz ra nuOc ngoài cüa Vit Nam 
hin nay, thire trng và giãi pháp 

5/2020 

164 Dào Thj Tuyt 
Quyn djnh doat cUa nguài 1p di chüc theo quy 
dinh cüa Bô 14t  Dan sr näm 2015 

5/2020 

165 Dào Thj Tuyt 
Các kiu gia dinh vOl vic th%rc hin chüc näng xA 
hi ca ban 

5/2020 

166 Iran Thj Lan Humg 
Vn dung 1) Iun v con duOng bin chüng cüa 
nhn thirc chân 1 trong trit h9c d phân tIch qua 
trInh nhn thüc cüa sinh viên hin nay 

5/2020 

167 Trân Thj Lan Hucing 
Các quy h4t  cüa phép bin chxng duy 4t trong 
tri& hçc và giá tr cUa chüng dôi vOl vic nâng cao 
hiu qua giO hQc tai  1Op cho sinh viên 

5/2020 

168 Büi Th Thüy Duong 
Môi quan h gifta diu kin tr nhiên, ctja 1 và van 
hóa diôi vOl phát trin du ljch dja chat trái nghim 
0 Vit Nam 

5/2020 

169 Büi Th Thüy Duong 
Giáo dic dao  dirc sinh thai vi sir  phát trin bn 
v1tng cho con nr0i và giOi tir  nhiên 5/2020 

170 NguynLeHaGiang 
MOt s6 1un diem mOi cüa BO 14t t6 ting dan sir 
näm 2015 5/2020 

171 Nguyn Lê Ha. Giang Phixong thirc báo v quyn sO httu trI tu Ca nhán 5/2020 
KHOA MO 

B mOn Tuyn khoáng 
172 Ph?m Van Lun GiOi thiu v phirong pháp tuyn din 5/2020 
173 Nguyn Ng9c Phü Nghin siêu mjn 5/2020 

174 Trn Trung TOl 
GiOi thiu v phuong pháp tuyn qung latent 
niken 5/2020 

175 Phüng Tin Thuât 
Djnh hirOng xfr 1 thu hi Cu tir ha xi mäng hóa 
nha may din phOn kern Thai Nguyen 5/2020 

KHOA TRC DIA, BAN DO VA QUAN L BAT BA! 
Bô mon Oja chInh 

176 Ph?mThiKimlhoa GiOi thiu v cong tác xây drng bang giá tht dai 
tai dja phixong giai do?n 2020-2024 6/2020 



TT H9vàtên 
nglro'l bao cao 

Ten báo cáo hoc thuât ThM gian 
báo cáo 

46 Nguyn Duy Muii 
Nghien elru 1mg dmg ph dja chk nhim phát 
hin các lông song cô djnh hiiOng tim kim các 
by du khf phi cu tao 

6/2020 

47 Lê Ngçc Anh 
Nghiên clru dtc diem 1p dty tm tIch h6 dra vào 
tài lieu dja chãn 

6/2020 

B mon Da Vt 1 
48 Phan Thiên Huang tl'ng dmg dja 4t 1' trong nông nghip 5/2020 

49 VII Hong Duang 
tTng dung Dja 4t I giêng khoan trong tim hem 
thäm do khoáng san than 

5/2020 

Bô mon Khoan Khai thác 
50 Nguyn Van Thãnh U'ng ding dja nhit trong k thutt du khi 5/2020 

51 Nguyn Khc Long 
Mo hinh on djnh thành ging khi thrc hin các 
giêng khoan a giai doan cuoi cIIa qua trInh khai 
thác mó 

5/2020 

52 Vii Thit Thch 
11th toán thIIy luc cho mOt  tuyn ng trong 4n 
chuyn du 

5/2020 

53 Vii Thi& Thach 
TInh toán Ira chon ch do khai thác t6i i.ru va ch 
dO Max trong khai thác giêng dâu. 

6/2020 

54 Doãn TM Tram 
Cãi tin k thi4t nhm nãng cao h s6 thu hi du 
b&ng thi& bj injector giüp giâm áp sut ming 
giêng 

6/2020 

55 Nguyn Tin H1mg 
Giái pháp hoãn thin thi& k choOng PDC truyên 
thng 

6/2020 

56 Nguyn Trn Tuãn 
Nãng cao hiu qua khoan tham do ô khu we '1mg 
than Quãng Ninh 5/2020 

B mon Thit bj Dãu khI và Cong tzinh 

57 ThS Nguyn Thanh Tun 
Chia se kinh nghim lam vic trên giàn khoan tr 
nãng Tam Dão 03 và Tam Dào 05 tai  Lien doanh 
Vit - Nga Vietsovpetro. 

6/2020 

58 
Triu Hung TriiOrng 
Lê DIre Vinh 
Vii Cue Phuong 

Nghiên elm xây drng d an thành 1p Vin Näng 
lucing và Ca khI 1mg dmg trên ccv sâ các ithóm 
chuyên mon lien quan. 

5/2020 

59 TS Hoàng Anh Diing 
TIm hiu cong ngh xlr 1 nuâc trên giàn cong 
ngh trung tam so 2 trong giai don hin nay. 

5/2020 

KIIOA GIAO DUC QUOC PHONG 
B mon Dirô'ng 16i quail str 

60 Pham Qu6c Dam 
Xây drng trung dOi  tr quân trong quân l sinh 
viên ccv sâ Long San 6/2020 

61 Trn Bc BO 
U'ng ding trang thông tin din tlr nOi bO và djch 
viii mng xã hOi  vào day h9c mon Giáo dic qu6c 
phOng và An ninh a Khoa Giáo dic quc phong 

6/2020 

Bô mon K5 thut quân sir 

62 Vu Quang Hay 

MOt s6 bin pháp tang cu?ing cong tác kim tra 
nOi vi v sinh tai  ccv sâ Lng san nâng cao chAt 
luçvng quãn l, rèn 1uyn cüa sinh viên truOng Dai  
hçc MO- Dja chAt trong h9c tp Giáo diic quc 
phông - An ninh 

5/2020 

a 
a 



TT 119 Va ten 
ngu'ô'i báo cáo 

Ten báo cáo hoc thuât Thai gian 
báo cáo 

25 Dirang Thi Hin Thanh 
Phân tIch vai trô cüa CNTT trong nn kinh t va 
d xut dnh huâng nghiên ciru, phát trin nganh 
dào to cüa BO mon. 

5/2020 

26 Phm Thj Nguyt 
Nhu cu quãn trj tn thirc trong các doanh nghip 
mô thuOc Vinacomin 6/2020 

KHOA CJ DIN 
B mon K5 thut cr khi 

27 Nguyn Vn Tu 
Ap ding phixcrng trinh Navier — Stokes vào 
chicng trinh tIi.h toán trirmg áp suit cUa dOng 
cháy bao quanh v.t rn 

6/2020 

28 Phm Tun Long 
TIm hiu vn dê tit kim vat lieu cho chi tit 
dng tric chju tái trçng tinh 6/2020 

29 Phm Thj ThUy TIm hiu th chrc, tInh chit co hoc cüa hyp kim 
magic AZ3 1 sau khi bin dng nóng 6/2020 

30 Doàn Kim BInh 
Tim hiu cong 
kim ca khI 

ngh quét 3D trong lTnh vrc do 
6/2020 

31 Nguyn Van Li 
ti'ng d%ing cac Mo hInh ma sat trong mô phOng 
dng l%rc hQc xylanh khI nén. 6/2020 

32 Nguyn Thanh Tüng 
Sir ding k5 thi4t  CAE d mô phông bin dng 
cüa kim loai tam di.râi tác ding cüa lrc dp 6/2020 

33 Nguyn Scm Tüng 
Nghien ciru phixang pháp to sllong (bii lông 
phân tan) và ing ding 

6/2020 

34 Büi Minh Hoàng 
Tim hiu v tuabin trrc giao phü hcrp vOi dông hái 

V N 6/2020 

35 Phm Dirc Thiên 
Nghiên ciru dc dim chuyn ctng cüa dOng hn 
hcip hai pha ran-long qua doan diro'ng ng nghieng 

6/2020 

B mon K thut Din - Din tfr 

36 KimThjCmAnh Các vi di din hInh minh ha mach hi tip am 
trong k5 thu.t khuch di 5/2020 

37 Nguyn Truang Giang Xây drng các bài thI nghim v loT 5/2020 
38 T6ng Ngçc Anh He thng thông tin vô tuyn và üng dmg 5/2020 

39 Nguyn Tin S5' Ti1ng ding mô phöng s6 trong phan tIch tru&ng 
5/2020 

40 Cung Quang Khang V mOt  s6 giâi pháp diu khin cuOng brc trong 
chini lixu cong suAt ion 

5 /2 02 0 

41 Cung Quang I<Jg Mt s giãi pháp giãm song hài trong chinh liru 
cong suât lan 5 /2 020 

B mon May và Thiêt bi cong nghip 

42 Doãn Van Giáp Thông s6 lam vic, 1rc tác ding len rang và bO 
phn ct may kMu 5 /2020 

43 Nguyn Dang T Mo phOng dng 1rc h9c trên may xUc Xác djnh tãi 
tr9ng trong qua trinh lam vic cüa may xüc 5/2 020 

44 Nguyn Th Hoàng 
TIm hiu üng dng ph.n mm Ansys trong thit 
k kM 5/2020 

KHOA DAU IIi 
B mon Da chat Du khI 

45 Büi Th Ngân Xác djnh sr djch chuyn cüa nuàc trong khai thác 
du khI 6/2020 

T 



TT H?và ten 
ngiroi báo cáo Ten báo cáo hoc thu@ Tho'i gian 

báo cáo 

63 Nghiêm Cong Dlflh MOt s diem mói trong t chc, biên ch Quan, 
Binh chüng trong Quãn di nhân dan hin ny 5/2020 

64 Trn Thanh Hanh 

MC,t s bin pháp tang ci.ring cong tác kiêm tra 
ch dO ngü nghi ti ca sâ Lng Scm nãng cao ch&t 
lucmg quân 1, rèn 1uyn cüa sinh vien Dai  hc 
Mo - Dja chat trong hçc tp Giáo dic quc phOng 
-anninh 

6/2020 

KHOA KINH TE vA QUAN Tifi KINH DOANH 
BO mon K toán doanh nghip 

65 PhI Khn Th Xây dimg d cung huâng dn thxc tp nghip vii 
cho sinh viên ngành Tâi chinh - Ngán hang 5/2020 

66 Nguyn Thj BIch Phuçing 

D6i mOi phiiang pháp dy và phucing pháp h9c 
nhim phát trin kT näng ngh nghip cho sinh viên 
chuyên ngành K toán doanh nghip Triiing Dai 
hoc Mo Dja chit. 

5/2020 

67 Nguyn Thj Minh Thu 
Vn dmg chun mrc k toán s6 29 "Thay dôi 
chInh sách k toán, uâc tInh k toán và các sai 
sot" vào các tInh huông thrc th. 

5/2020 

68 Phm Minh Hãi TIm hiu mOt  s vn dê ye k toán trách nhim xã 
hOi ti Vit Nam 5/2020 

69 Hoàng Thj Thüy Ap dmg phucmg pháp nghiên ciru djnh lixqng 
trong kinh té 5/2020 

70 Phan Minh Quang Tim hiu mOt  s dim mci v dir  phOng ton tMt 
tài san theo Thông t'ii s6 48/2019/TT-BTC 5/2020 

BO mon Kinh t c sr 

71 Nguyn Thj BIch NgQc Xây drng d cuang hçc pMn Kinh t hçc cho 
chuong trinh h9c bô sung kiên thüc 5/2020 

72 Ph.m Thu Trang 
[11'ng ding các cong cii  trrc thyn Google Biu 
mu; Quizzi trong kiêm tra kt qua h9c tp cUa 
sinh viên. 

6/2020 

73 VüThjHin MOt s 1 thuy& v các nhãn t6 vT mô ãnh hirông 
tOi 1im phát 6/2020 

Bçi mon Quãn trl Doanh nghip Dja cht — Du khI 
74 D Hthi Thng " nghia thirc th khi sir dung  giá trj trung binh 5/2020 

75 Phan Thi Thai Chinh sia d cuong huàng dn thc tp tOt nghip 
và viêt 1un van tOt nghip 5/2020 

76 Nguyn Thj Kim Ngân Xây drng chirong trInh dào to chuyên ngãnh 
quân trj Markerting-Truyn thông 5 /2020 

77 Nguyn Thu Ha MOt s6 vn d co bàn v quyn s0 hitu trI tu 5/2020 
78 Pham Ngpc Tun Tim näng phát trin du ljch dja chit a Via Nam 5/2020 
79 Nguyn Lan Hoàng Thão Thirc trng phát trin du ljch dja ch&t 0 Vit Nam 5/2020 

80 Lê Minh Th,ng 
MOt vai mô hinh tInh giá thành san xut din quy 
dn và ma s6 suy nghi vâi lira  ch9n san xuât din 
& Vit Nam 

5/2020 

B mon Quãn tr Doanh nghip MO 

81 Nguyn Thj Hoài Nga MOt s luu khi tham gia và dang bài tai  các  HOi 
thão khoa h9c quôc té uy tin 6/2020 

82 Lé DInh Chiu Tim hiu thirc tr?ng  cong tác k hoch ti các 
doanh nghip cong nghip mO thuOc TKV 6/2020 

83 Dng Huy Thai Hoàn thin ten gçi và kI hiu các chi tiêu kinh t 6/2020 

a 



TT H? Va ten 
ngtro'i bao cao Ten báo cáo hyc thut Thôi gian 

báo cáo 
Nguyn TM BIch Ngoc trong giáo trinh cüa Khoa Kinh th Quãn tn kinh 

doanh 

84 Phan Thj Thüy Linh Tim hiu mOt s6 phucrng thirc cüa Digital 
Marketing 6/2020 

85 D6ng Thj BIch 
Tim hiêu mOt  s6 vn d v mô hInh kinh t tun 
ho 6/2020 

86 Pham Kiên Trung Hoàn thin d cumig thpc tp NV TMDT 6/2020 

87 Lê Van Chin Quãn trj quan h khách hang trong thirang mai 
din tCr 6/2020 

88 Nguyn Dirc Thng 
Van hóa an toàn và kinh nghim xay dmg van 
hóa an toàn tai  doanh nghip khai thác than Trung 
Quc 

6/2020 

89 Nguyn TM HuOng 
Mo hInh Kano và üng dmg trong nghien cüu sr 
hài lông cüa khách hang 6/2020 

90 Nguyn Van Thuâng Lija chQn tung trong khi sir kinh doanh 6/2020 
Bô mon Co 1 thuyt 
91 Trn Thi Tram Thit k mô hlnh HEXAPOD 6/2020 

92 BñiThjThüy Diu kiên du cüa phirong trinh vi phân c.p phân 
so 6/2020 

93 Dinh Cong Dat Diu khin 6n dnh tay may robot dan hi 6/2020 

94 Phm Ngçc Chung 
Hai phuong pháp tao  các dim ngiu nhiên trén 
mt be mat 6/2020 

Bô mon Giáo due th chat 

95 Nguyn Quang Huy 0ng ding mt s6 bài tp sirc nhanh xut phát yao 
iáng dy cho sinh viên mon h9c chay cr ly ngan. 6/2020 

96 Thai Vit Hung 
Ung drng mt s6 hal tp nhm phát trin süc 
mnh cho sinh viên hc mon Bong r trithng Dai  
hçc Mo - Dja chit 

6/2020 

97 Nguyn Huy Thông Giói thiu 14t thi du mon Bong chuyn hai cho 
Can b, sinh viên truäng Dai  h9c MO - Da chit 6/2020 

B mon Hóa 
98 Lê Thi Phucmg Thão Lap ma to hçip NiITiO2 tao  bâi dOng xung 6/2020 

99 Nguyn Thi Kim Thoa Hoat tmnh kháng Virus cüa các hçip chAt tr loài 
Vitex limonifolia 6/2020 

100 
Vii Thi Minh Hang - D 
miHài 

Nghien cru thành phn thrc an phi trn TMR 
chobOvbéo 6/2 02 0 

101 
D Thi Hái - Vii TM 
Minh Hng 

Nghiên ciru thành phAn giá tn dinh dung ngô 
sinh kMi ii chua lam thrc an cho bO 6/2020 

102 Lé Thj Phuong Thão Hçip chAt Fe(VI): Diu ch và khá nang üng diing 6/2020 
B mon HInh hça 

103 Vii Hitu Tuyên Xây drng thut toán bài tp HInh hça b&ng 
phuongphapbám dIch 6/2020 

104 Pham Thj Mai Ath Tim hiêu phãn mm Bandicam h trç tao  video 
bài giãng chuyên nghip 6/2020 

105 Pham TM Mai Các phirong pháp djnh ti 1 bàn ye trong 
AutoCAD 6/2020 

106 D Vit Anh 
MOt s6 phucing pháp ghi kIch thiiOrc bàn ye nhiu 
t' l bang mOt  Dimstyle trong phn mm 
AutoCAD 

6/2020 

B mon Ngoi ngfr 



TT Ho và ten 
ngtrôi báo cáo Ten báo cáo hçc thuât Thi gian 

báo cáo 

107 VU Thanh Tam HtrOng dn sinh viên không chuyên sr ding thU 
thut tongue twister d luyn phát am ting Anh. 6/2020 

108 Triwng Thj Thanh Thus' Khai thác Ung dpng trô chcri kin thirc trong dy 
hQC tflTc tuyêfl 6/2020 

109 Lê Thj ThUy Ha Nãng cao hiu qua dy và h9c tr kt hçip 
"Collocation" trong ting Anh 

6/2020 

110 Nguyn Anh Hoa 
Huóng dn sinh viên cách phãn bit cu trUe "so", 
"so that" và "so...that". 6/2020 

111 Nguyn Thi Nguyt 11 Huâng dn sü dmg Phn mm hQc ting Anh cho 
giáo trinh New English File (Intermediate) 6/2020 

112 NguynHngVãn Lci ich và hn ch cUa cUa nhting ngu1i bit da 
ngon ngu. 6/2020 

113 TrAnDInhThuâc Tü dng am khác nghTa trong ting Anh 6/2020 

114 Nguyn Dao  L Nhan 
PhUc 

Các k5 th4t chuãn hóa phát am ctia nguñ hc ye 
mt am nguyen am, các tr duôi 's', và dng tr 
duôi 'ed'. 

6/2020 

115 
Nguyn Dao  L Nhân 
PhUc 

Các mi quan h nhân qua an hInh trong vic giãi 
thIch các phát biêu bang lñ. 6/2020 

116 Nguyn Thi Thu PhUc MOt s6 li thông thiring khi sm d%mg câu diêu u1 
ting Anh 6/2020 

117 Dng Thanh Mai 
Ap ding djnh huàng Giâng dy Ting Anh nhu 
mt Ngon ngü Quc t cho sinh viên truãng Di 
h9c Mo- Dja chat 

6/2020 

118 VUTháiLinh Sr ding video clip trong dy tr vrng ting Anh 
chuyên ngành. 6/2020 

119 Nguyn Mng Lan 
Gçii each lam bài thi k5 nang nói tiêng Anh 
trong kS'  thi chu.n du ra cho sinh viên DH MO - 
Dja chat 

6/2020 

120 Nguyn Mng Lan 
Gci each lam bài thi k5' näng vit ting Anh 
trong k' thi chun dAu ra cho sinh viên DH MO - 
Dja chat 

6/2020 

Bô mon Toán 
121 Nguyn Tnxing Thanh TInh n djnh hftu hn cUa h suy bin có tr 5/2020 

122 Nguyn Thj Hin MOt s6 dng bài giâi h.n dày s on thi Olympic 
Toan 5/2 02 0 

123 Hoàng Ngr Hun Chng minh tmnh phân k' cUa chui diu hOa 5/2020 
124 Nguyn Th Lam Phãn pMi chu&i và Ung d,mng 5/2020 
125 Nguyn Th Lam Mt s6 phãn ph6i xác suit lien tic 5/2020 

126 Dào Xuân Hung IYng dmng sai phan d tim s hong tong quát cUa 
dày s6. 5/2020 

127 Dào Xuãn Hung Phumig trmnh ham - Phn 2 5/2020 
128 Lê TM Huong Giang Bà.i toán th%rc th trong quy hoach tuyn tInh 5/2020 
129 Nguyn Thu Hang TIch cUa các Martingale dc ltp 5/2020 
130 Nguyn Thj Lan Huong NhOm tr dng cu trong không gian Cn 5/2020 

131 Phm Tun Cu?mg Ap d%Ing tInh don diu cUa ham sO trong giãi 
phi.rmg trInh và h phucmg trinh 5/2020 

132 Nguyn VrL Ngçc Nguyn Van Hoan và bI quy& du tu 5/2020 
133 Nguyn ThUy Linh MOt s6 bài tp bt dâng thUc tIch phân trong d thi 5/2020 



TT Hç và ten 
ngirô'i báo cáo Ten báo cáo hoc th4t Thôi gian 

báo cáo 

177 Tr.n Xuân Min Giói thiu Cong tác 1p quy hoach sir ding Mt 
theo Lut Quy hoach 6/2020 

178 Nguyn Th Cong Dánh giá hn mêm TKDesktop 2019 6/2020 

179 Pham Th Huynh Chuyên dôi bàn d6 dja chinh gifta các kinh tuyn 
tc Va mi.i chiêu 6/2020 

180 Nguyen Thj Dung 
Luât Mt dai 2013 — MOt s6 han ch sau 7 näm thi 
hành 7/2020 

181 Nguyn Thj Kim Yn Thi tnthng Mt dai và tài san g.n 1in vâi Mt 7/2020 
Bô mon Do ãnh và Vin thám 

182 Nguyn Van Trung Nghiên ciru phãn Ioai huâng d6i ttrçing d6i vói dft 
lieu ánh dO phan giãi cao khu virc do thj 6/2020 

183 Trn Trung Anh 
Bin pháp nãng cao dO chInh xác bInh sai khi 
ành chip tü may bay không ngithi lái có sr ding 
djnh vj tam chip b&ng côn ngh GNSS 

5/2020 

184 Lê Thanh Ng 
Xây dmg h thông tiêu diem thin nhIn ngang khI 
tucmg phic vi cong tác bão dam an toàn bay & 
mOt so san bay tai  Vit Nam 

6/2020 

B mon Träc dja cao cp 

185 Lé Thj Thanh Tam Khai thác, irng d%ing may do Ainav-D 180 trong 
thc tp TrAc dja cao cap 6/2020 

B mon Trc dja Mo 

186 Phtm Cong Khái Giái pháp k5 th4t quan trtc chuyn djch bin 
dng cOng trInh theo th&i gian thrc 6/2020 

187 Virang Tr9ng Kha 
Khá näng rng ding phucrng pháp Knothe-Budryk 
trong cong tác báo v các cOng trInh trên b mt 
mO ham là Vit Nam 

6/2020 

188 Nguyn Qu6c Long 
Anh hu&ng cUa dO bay cao chip t&i d chinh xác 
cUa mO hmnh DEM khu virc có dja hinh bin di 
phüc tap 

6/2020 

189 Lê Thj Thu Ha 
Xác djnh hin tilçing dào nhit do thj khu vxc TP 
H ChI Minh bang tir 1iu ánh vin thám Landsat 
8 OLI 

6/2020 

190 Lê Van Cânh 
Quy trinh do ye thânh 1p bàn d6 dja hinh mO 1 
thiên b.ng thit bj bay không ngu&i lái có tIch hçip 
RTK 

6/2020 

191 Phm Thi Lan 

ng ding tix Iiu vin thám vã mô hinh AHP 
trong thành 1p bàn d phãn vüng môi 
phic vi quy hoach Mo v mOi trlx&ng tinh Ha 
Trnh 

6/2020 

192 Phm Van Chung 
Nghiên ethi xác djnh goc djch chuyn do ãnh 
hix&ng cUa khai thác ham là trong diêu kin dja 
ch&t dc bit 

6/2020 

193 VO Ngçc DUng liTng dmg chixcmg trinh do không grnmg may toàn 
dac diên tCr do chi tit trong mO hAm là 6/2020 

194 Nguyn Vi& Nghla 
Ti1'ng ding may quét laser Faro X130 trong cong 
tác thu thp dt 1iu da không gian phic vi xây 
drng mô hInh 3D thit bj cOng nghip 

6/2020 

195 Cao Xuãn Cumg Kháo sat cac phn mm xr 1' dU lieu ành bay 
chp UAV phic viii thành Ip mô hInh s6 b mt 6/2020 
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1.CHƯƠNG 1. TỔNG QUAN VỀ MÁY BAY KHÔNG NGƯỜI LÁI 

1.1 GIỚI THIỆU CHUNG 

Máy bay không người lái (viết tắt UAV - Unmanned aerial vehicle) là tên 

gọi chỉ chung cho các loại máy bay mà không có phi công ở buồng lái và được 

điều khiển từ xa từ trung tâm. Loại máy bay này được dùng để phục vụ cho mục 

đích trinh thám quân sự, hoặc dân sự (quay phim, chụp ảnh…). Loại tổ hợp máy 

bay này có khả năng tự động hóa các hoạt động của máy bay cao, không đòi hỏi 

những trang thiết bị hàng không đặc chủng, giá thành khai thác sử dụng và bảo trì 

hệ thống để phục vụ lâu dài rẻ. 

Trên thế giới, hệ thống UAV được ứng dụng từ những năm 1916 chủ yếu vào 

lĩnh vực quận sự, cứu hộ, tình báo, .... Trong số các nước phát triển hệ thống UAV 

phải kể đến Đức, Hoa Kỳ, Liên Xô cũ và gần đây là một số nước Israel, Trung 

Quốc, Nhật Bản ...Các nước tiêu biểu ứng dụng hệ thống UAV vào trong công tác 

trắc địa bản đồ có thể kể đến một số nước sau: 

(a) a. Hệ thống UAV Falcon-PARS của Nhật 

Falcon-PARS là một hệ thống chụp ảnh hàng không siêu nhỏ của Nhật được 

chế tạo theo công nghệ của Đức bao gồm thiết bị bay UAV được lắp thêm máy 

chụp ảnh phổ thông có gắn GPS và phần mềm chuyên dụng để xử lý hình ảnh 

chụp. UAV này là một thiết bị nhỏ gọn và nhẹ, với 8 cánh quạt, có thể bay ở 2 chế 

độ có người điều khiển và bay tự động, cho phép chụp ảnh treo tại một điểm, cất 

hạ cánh thẳng đứng trong một không gian hẹp, di chuyển dễ dàng, rất hiệu quả 

cho khu vực có bán kính khoảng 300m. Phần mềm xử lý ảnh số có thể tạo lập 

được các ảnh ghép, ảnh trực giao bởi các tham số định hướng ngoài mà không cần 

các điểm khống chế mặt đất. Phần mềm cũng có thể xử lý để tạo ra mô hình số bề 

mặt DSM và sản phẩm bình đồ trực ảnh. Thiết bị UAV này cũng cho phép dễ dàng 

lắp nhiều loại máy chụp ảnh số phổ thông khác nhau, thậm chí cả máy chụp ảnh 

cận hồng ngoại.  
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Hình 1.1 Hệ thống UAV Falcon-PARS 

b. Hệ thống máy ảnh RCD30 và TC-1235 UAV của Thụy Sĩ 

 

Hình 1.2 Máy ảnh RCD30 và TC-1235 UAV 

Hãng Leica Geosystems và Swissdrones - làm việc cùng nhau cho sự ra đời 

hệ thống máy ảnh RCD30 kết hợp với hệ thống TC-1235 UAV dùng để chụp ảnh 

phục vụ công tác thành lập bản đồ địa hình và bản đồ 3D cho các khu vực khai 

thác mỏ. Giải pháp này cho phép có thể được vận hành một cách an toàn trong 

điều kiện môi trường thường khắc nghiệt. TC-1235 UAV tính năng thiết kế không 

kém độc đáo cung cấp tải trọng cao, độ bền lâu dài, kiểu bay ổn định và mức độ 

cao của tính năng an toàn. 

c. Hệ thống Skate Small Unmanned Aerial System của Mỹ 

 

Hình 1.3 Hệ thống UAS Skate Small của Mỹ 
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Thiết bị có thể nhét vừa vào một chiếc balô, được thử nghiệm để chụp ảnh 

phục vụ cho việc thành lập bản đồ tại phế tích của thị trấn đã hình thành từ thế kỷ 16 

và là thuộc địa Tây Ban Nha Mawchu Llacta, nằm ở độ cao 4.100m trên mực nước 

biển. Hệ thống chỉ mất 10 phút để vẽ bản đồ khu phế tích với diện tích lớn bằng 

25 sân bóng, giúp tiết kiệm hàng tháng trời làm việc. 

d. Trong nước 

Những năm gần đây, trước những đòi hỏi của nhu cầu thực tiễn của đời sống 

kinh tế xã hội và an ninh quốc phòng đã xuất hiện những mô hình máy bay không 

người lái. Đầu tiên là những chiếc máy bay mô hình được nhập ngoại giá rẻ từ vài 

trăm đến hàng chục ngàn đô la để phục vụ vui chơi giải trí của nhóm thành viên 

đam mê kỹ thuật bay lượn từ Câu lạc bộ hàng không. Chủng loại và kiểu dáng phổ 

biến là máy bay cánh bằng và trực thăng được thiết kế gần giống các loại máy bay 

dân dụng (ATR-72), máy bay chiến đấu (Su27, F18,,...), máy bay thể thao (YAK, 

SBACH,...), thủy phi cơ (BEAVER).  

 

Hình 1.4 Các mô hình máy không người lái ở Việt Nam 

Trong lĩnh vực quân sự, nhu cầu cần có mục tiêu bay trong các cuộc diễn tập 

lực lượng phòng không hàng năm trở nên rất cấp thiết. Do vậy, ngay từ năm 2001, 

Ban Mục tiêu bay/Viện kỹ thuật PK-KQ bắt đầu triển khai dự án “Thiết kế chế tạo 

máy bay không người lái (MBKNL) điều khiển theo chương trình”. Sau hơn 4 

năm nghiên cứu và thử nghiệm trên nhiều mẫu máy bay, Viện đã sản xuất thành 

công 2 chiếc máy bay M400-CT mang phiên hiệu 405, 406 thuộc loại cánh bằng. 

Để có được máy bay này Viện đã phải trải qua quá trình nghiên cứu cải tiến theo 

hướng điều khiển mục tiêu bay phiên bản M-100 theo chương trình định trước. 

Các mục tiêu bay trên được điều khiển bằng vô tuyến từ mặt đất, nó có thể bay 
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trong tầm quan sát của mắt thường. Hàng năm những mục tiêu này được sản xuất 

đưa vào phục vụ công tác huấn luyện, đáp ứng được nhu cầu bắn luyện của lực 

lượng pháo phòng không, tên lửa tầm thấp trong một thời gian dài... Song, những 

mục tiêu này vẫn có những yếu điểm: độ cao thấp, tốc độ nhỏ... Công nghệ gia 

công chế tạo và lắp ráp các mô hình bay nói chung và MBKNL tại Việt Nam hiện 

nay còn gặp rất nhiều khó khăn. Trong quá trình chế tạo lắp ráp M400-CT cũng 

không nằm ngoài khó khăn đó bởi thị trường trong nước, những thiết bị điện, cơ 

khí phục vụ riêng cho ngành hàng không hầu như không có. 

Kết cấu của thân vỏ máy bay được chế tạo bằng vật liệu polymer compozit 

(thay vì gỗ như các mục tiêu bay). Đối với các bộ phận cánh và các cánh đuôi, sử 

dụng cấu trúc bánh kẹp, xốp nén được sử dụng ở lớp giữa và vật liệu compozit 

được sử dụng cho lớp vỏ. Toàn bộ kết cấu thân máy bay được chế tạo theo cấu 

trúc rỗng, chia làm nhiều khoang theo yêu cầu, do đó máy bay có khả năng lắp đặt 

các thiết bị khác nhau trong những khoang rỗng này. Cánh quạt của máy bay được 

nghiên cứu và chế tạo bằng gỗ của Việt Nam. 

 

Hình 1.2 Máy bay không người lái M400-CT/QCPK-KQ 

Những máy bay không người lái thế hệ đầu của Việt Nam được thiết kế có 

tốc độ bay từ 250 đến 280km/giờ. M400-CT có thể cất hạ cánh trên đường băng 

(đất nện hoặc bê tông). Cùng với việc chế tạo MBKNL, Viện kỹ thuật PK-KQ 

cũng đã tự thiết kế và chế tạo thành công các hệ thống bệ phóng (dùng trong các 

trường hợp không có đường băng cất cánh) bằng những nguyên vật liệu sẵn có 

trong nước, nhẹ và dễ cơ động. 
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Tháng 5/2010, Cục Bản đồ đã đặt vấn đề hợp tác với Ban Mục tiêu bay/Viện 

kỹ thuật PK-KQ để gắn thêm máy chụp ảnh camera Nikon D70s lên chiếc máy 

bay M400-CT phục vụ thu nhận ảnh cho công tác thành lập bản đồ địa hình tỷ lệ 

lớn (từ 1/2.000 và lớn hơn). Máy bay cần có đường băng dài 100m và bay với tốc 

độ 100-150km/h trong phạm vi kiểm soát điều khiển bằng tín hiệu radio 30km. 

Trong lần nghiên cứu bay chụp thử nghiệm tại sân bay Miếu Môn, kết quả đã gặp 

phải những bất cập sau: 

- Do thân máy bay nhẹ, tốc độ gió trên cao lớn, hệ thống bay tự động không 

điều khiển  được M400-CT bay đúng theo tuyến thiết kế.  

- Hệ thống điều khiển bấm máy chụp được thực hiện thủ công nên không có 

được độ phủ chuẩn liên kết giữa các tấm ảnh. 

- Máy bay chưa được trang bị các thiết bị dù an toàn, sử dụng động cơ xăng 

nên sẽ rất nguy hiểm khi bay trên khu vực dân cư. 

 Trong lĩnh vực giải trí, máy bay mô hình là sản phẩm rất tiềm năng ở Việt 

Nam, đặc biệt ở lớp thanh thiếu niên. Ngoài dân sự đã xuất hiện một vài đơn vị  tư 

nhân sản xuất máy bay mô hình: VMAR, VQ, Nguyễn Toy… Riêng Công ty Đông 

Giang của Phạm Gia Vinh giữ vị trí độc tôn tại miền Bắc. Mục tiêu kinh doanh 

của công ty vẫn là xuất khẩu sang châu Âu thông qua đối tác là Công ty MID, còn 

thị trường nội địa sẽ được chú ý từng bước. Với số vốn ban đầu 700 triệu công ty 

đã khởi đầu bằng sản xuất lô hàng đầu tiên 30 chiếc máy bay mô hình xuất khẩu 

sang Pháp, mang về 4.500 USD. Hiện nay, mỗi tháng công ty Đông Giang xuất 

khẩu hàng trăm máy bay mô hình các kiểu dáng, kích thước với giá từ vài trăm 

đến 5.000-6.000 USD. 

Trong lĩnh vực dân sự, thị trường quay phim, chụp ảnh từ máy bay ở độ cao 

thấp dưới 1000m đang bước đầu hình thành và chứa dựng tiềm năng lớn. Nắm bắt 

được cơ hội này, từ năm 2006, một nhóm thành viên chơi trong Câu lạc bộ hàng 

không đã lập ra công ty FlyCAM với mục đích thực hiện các dịch vụ quay phim, 

chụp ảnh từ trên không bằng máy bay mô hình. Sau nhiều năm nghiên cứu tài liệu, 

mày mò lắp ráp, tiêu tốn khá nhiều tiền, sức lực, thời gian, FlyCAM đã có được 
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những chiếc máy bay mô hình gắn các thiết bị công nghệ tiên tiến nhất trong lĩnh 

vực quay phim và chụp ảnh trên không, cho ra những bức ảnh, thước phim có chất 

lượng cao nhất, chi phí thấp hơn rất nhiều so với việc thuê máy bay thật để chụp 

ảnh.  

Trong năm 2010, với 5 chiếc máy bay giá thành lên tới hơn 1 tỷ đồng/1 chiếc, 

công nghệ flying-cam của nhóm này đã đạt chuẩn thế giới với trang bị máy Canon 

7D và 5D Max II cho chất lượng ảnh 18.0 và chất lượng quay HD. Máy bay có 

thể bay cao hơn, xa hơn, chính xác hơn bởi hệ thống dẫn đường bằng vệ tinh 

GPS/IMU. Nhóm đã lựa chọn mua một số các linh kiện rời từ nước ngoài, sau đó 

nghiên cứu chế tạo các bộ gá camera vào bụng máy bay và lắp ráp các thiết bị điều 

khiển ghi hình, hệ thống chống rung điện tử, bộ phát sóng, GPS/IMU thành một 

hệ thống hoàn chỉnh. Đặc biệt, nhóm flycamvietnam  đã tự chế tạo bộ phận điều 

khiển ấn nút khi mang máy ảnh lên không trung. Nhờ đó, hình ảnh của flycam 

mang lại không chỉ có những thước phim mà còn có những ảnh chụp kỹ thuật số. 

Đến nay FlyCam đã có bề dày kinh nghiệm trong lĩnh vực điều khiển quay 

phim, chụp hình từ máy bay mô hình và đã thực hiện được nhiều dự án dịch vụ 

chụp ảnh như: khu sân Golf và Biệt thự Tam Đảo, sân Golf Montgomerie Link - 

Hội An; Khu biệt thự nghỉ mát Nam Hải, Hội An; Khu biệt thự nghỉ mát Indochina 

Land, Côn Đảo; Quảng cáo Honda Future Neo; Dự án khu chung cư cao cấp 

Blooming Park, Q.2, TP. HCM; cảnh quay trong Bộ phim truyền hình Chit và Pi 

của đạo diễn Ngô Quang Hải... Mới đây nhất tháng 6/2010, Cục Bản đồ/BTTM 

đang hợp tác với FlyCAM gắn GPS với độ chính xác cao lên chiếc trực thăng để 

nghiên cứu thử nghiệm chụp ảnh đo vẽ thành lập bản đồ 3D. 
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   Hình 1.3 Trực thăng có gắn camera và máy quay phim của FlyCAM 

1.2 PHÂN LOẠI MÁY BAY KHÔNG NGƯỜI LÁI 

Hiện nay, công nghệ đo ảnh với tư liệu thu thập từ thiết bị bay không người lái 

UAV đang được phát triển mạnh vì tính cơ động, nhanh chóng, có thể đáp ứng 

thành lập bản đồ tỷ lệ lớn vì trần bay được hạ thấp (từ vài chục mét đến vài trăm 

mét). Thiết bị bay không người lái UAV là rất đa dạng, nhiều đơn vị có thể tự sản 

xuất nhưng tựu chung thì chia thành 2 loại chính: loại cánh cố định (fixed wing 

aicraft)và loại cánh quạt nâng bằng động cơ (multi rotor). Mỗi loại đều có ưu 

nhược điểm riêng, có thể tóm tắt qua bảng 1. 

Bảng 1. So sánh giữa 2 loại máy bay không người lái (sensefly.com, 2018; 

dronedeploy.com, 2018) 

Chỉ số so sánh 

Máy bay cánh quạt nâng 

đa động cơ 

 

Máy bay cánh cố định 

 

Dự án 
Đo vẽ bản đồ khu vực 

nhỏ và bay giám sát 
Chuyên bản đồ 

Các ứng dụng 

Bay giám sát, quay phim, 

bất động sản, khảo sát đô 

thị, xây dựng, khẩn cấp, 

thực thi pháp luật  

Khảo sát địa hình, 

nông nghiệp, hệ thông 

tin địa lý, môi trường, 

xây dựng, nhân đạo 

Tốc độ bay Chậm Nhanh 

Tầm bay Nhỏ Lớn 

Độ phân giải có thể 

đạt 
mm/pixel Cm/pixel 
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Chỉ số so sánh 

Máy bay cánh quạt nâng 

đa động cơ 

 

Máy bay cánh cố định 

 

Vùng cất/hạ cánh Hẹp Rộng 

Thời gian bay/khả 

năng chống gió 
Thấp Cao 

Khả năng cơ động Cao Thấp 

Tính an toàn khi 

tình huống khẩn 

cấp 

Thấp Cao 

Giá thành Rẻ Đắt 

Từ các chỉ số so sánh ở bảng 1, để phục vụ đo vẽ bản đồ địa hình ở vùng rừng 

ngập mặn ven biển, với phạm vi rộng, tốc độ gió lớn, khả năng bay, tính an toàn 

cao… nên dùng loại máy bay cánh cố định. 

Một việc quan trọng trong công tác thiết kế bay chụp là lựa chọn độ phân giải 

mặt đất (GSD-Ground Sampling Distance). Theo các khuyến cáo của các hãng 

DroneDeploy, Pix4D (dronedeploy.com, 2018; pix4d.com, 2018), việc chọn độ 

phân giải mặt đất phụ thuộc chính vào yêu cầu độ chính xác mặt phẳng và độ 

chính xác độ cao của sản phẩm đo vẽ, thông thường được lựa chọn theo công thức 

ước tính như sau: 

{
𝑀𝑥𝑦 = (1 ÷ 2)𝐺𝑆𝐷

𝑀𝑧 = (1 ÷ 3)𝐺𝑆𝐷
 (1) 

Trong đó:  Mxy là sai số trung phương mặt phẳng; 

  Mh là sai số trung phương độ cao; 
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Trên cơ sở yêu cầu sai số đo vẽ, theo công thức (1) có thể ước tính độ phân giải 

mặt đất. 

Ví dụ: yêu cầu đo vẽ bản đồ địa hình tỷ lệ 1/2000, sai số vị trí điểm mặt phẳng 

cho điểm khống chế ảnh cần đạt là 0,1mm x 2000 = 20cm; lấy GSD=Mxy/2=10cm; 

mặt khác yêu cầu thành lập khoảng cao đều là 1m, với sai số độ cao cho điểm 

khống chế là Mz=1/4 x 1m= 25cm, thì ước tính GSD=Mz/3=25/3=8,3cm; Vậy để 

thỏa mãn cả độ chính xác mặt bằng và độ cao, đồng thời dự phòng độ chính xác 

đạt được cần bay chụp ở độ phân giải mặt đất nhỏ hơn hoặc bằng 8cm. 

Trên cơ sở GSD tính được, kết hợp các thông số của máy chụp ảnh, độ phủ ảnh, 

phạm vi bay chụp, địa hình khu đo, vị trí cất hạ cánh, thời gian trong 1 ca bay… 

sẽ tính toán thiết kế các chỉ tiêu kỹ thuật bay chụp như: độ cao bay chụp, số đường 

bay, số ảnh (đường đáy chụp ảnh), số ca bay… việc tính toán này có thể tham 

khảo theo tài liệu (Pix4D, 2018). 

Cần làm các thủ tục pháp lý về xin phép bay tại Cục tác chiến, Bộ Quốc phòng 

trước khi bay chụp. Khi bay chụp cần thiết kế vị trí điểm khống chế ảnh, đánh dấu 

mốc và có thể lợi dụng các địa vật rõ nét để làm điểm khống chế ảnh, các điểm 

này được truyền tọa độ và độ cao theo công nghệ RTK-GNSS. Nếu sử dụng máy 

bay có khả năng định vị tâm chụp bằng RTK hoặc PPK (Post Processing 

Kinematic) thì có thể lược bỏ bớt các điểm khống chế mặt đất, rất hữu dụng khi 

bay chụp ở vùng rừng, vùng mặt nước khó khăn bố trí điểm khống chế ảnh.  
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2.CHƯƠNG 2. PHƯƠNG PHÁP ĐỊNH VỊ TÂM CHỤP UAV 

2.1 HỆ THỐNG ĐỊNH VỊ TOÀN CẦU GNSS 

Hệ thống Định vị Toàn cầu (tiếng anh: Global Positioning System – GPS) 

là hệ thống xác định vị trí dựa trên vị trí của các vệ tinh nhân tạo, do Bộ Quốc 

phòng Hoa Kỳ thiết kế, xây dựng, vận hành và quản lý. Trong cùng một thời điểm, 

tọa độ của một điểm trên mặt đất sẽ được xác định nếu xác định được khoảng cách 

từ điểm đó đến ít nhất ba vệ tinh. Hệ thống GPS là một trong các hệ thống được 

dùng phổ biến và sớm nhất trong các hệ thống GNSS (Global Navigation Sattlite 

Systems) gồm: GPS (Mỹ), Galieo (EU), Glonass (Nga), Beidu (TQ), QZSS 

(Nhật). 

Vệ tinh GPS đầu tiên được phóng năm 1978. 

26/4 1980 phóng vệ tinh GPS đầu tiên thực hiện những bộ cảm ứng Hệ thống 

phát hiện tiếng nổ hạt nhân hoạt động tổng hợp (Integrated Operational Nucluear 

Detonation Detection System (IONDS) sensors). 

14/7/1983 phóng vệ tinh GPS đầu tiên thực hiện hệ thống dò tìm tiếng nổ hạt 

nhân (NDS) mới hơn 

1990-1991 GPS được các lực lượng liên minh dùng lần đầu tiên trong điều 

kiện chiến tranh trong Chiến tranh Vịnh Ba Tư. Sử dụng GPS cho Bão Sa Mạc 

Hoạt Động  (Operation Desert Storm) chúng minh là cách sử dụng chiến thuật 

thành công đầu tiên    của công nghệ không gian trong giới hạn thiết trí hoạt động. 

* Hoàn chỉnh đầy đủ 24 vệ tinh vào năm 1994. 

* Mỗi vệ tinh được làm để hoạt động tối đa là 10 năm. 

* Vệ tinh GPS có trọng lượng khoảng 1500 kg và dài khoảng 5m với các 

tấm  năng     lượng Mặt Trời mở rộng 7 m² 

* Công suất phát bằng hoặc dưới 50 watts. 

Các nước trong Liên minh châu Âu cũng đang xây dựng Hệ thống định vị 

Galileo, có tính năng giống như GPS của Hoa Kỳ, dự tính sẽ bắt đầu hoạt động 

năm 2011-2012 
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Cấu trúc, thành phần cấu tạo hệ thống GPS 

Hệ thống định vị toàn cầu GPS được cấu tạo thành ba phần 

1. Phần không gian – space segment 

2. Phần điều khiển – control segment 

3. Phần người sử dụng – use segment 

 

CHƯƠNG 1 Hình 2.1.  Hệ thống định vị toàn cầu 

a. Phần không gian (space segment) 

Phần không gian của GPS bao gồm 24 vệ tinh nhân tạo (được gọi là satellite 

vehicle, tính đến thời điểm 1995). Quỹ đạo chuyển động của vệ tinh nhân tạo xung 

quanh trái đất là quỹ đạo tròn,  24 vệ tinh nhân tạo chuyển động trong 6 mặt phẳng 

quỹ đạo. Mặt phẳng quỹ đạo vệ tinh GPS nghiêng so với mặt phẳng xích đạo một 

góc 55 độ. 

Từ khi phóng vệ tinh GPS đầu tiên được phóng vào năm 1978, đến nay đã có 

bốn thế hệ vệ tinh khác nhau. Thế hệ đầu tiên là vệ tinh Block I, thế hệ thứ hai là 

Block II, thế hệ thứ ba là Block IIA và thế hệ gần đây nhất là Block IIR. Thế hệ 

cuối của vệ tinh Block IIR được gọi là Block IIR-M. Những vệ tinh thế hệ sau 

được trang bị thiết bị hiện đại hơn, có độ tin cậy cao hơn, thời gian hoạt động lâu 

hơn. Vệ tinh thế hệ đầu Block I. Vệ tinh đầu tiên của thế hệ mới Block IIR-M1 

(mới được phóng vào tháng 12 năm 2005). 

https://ungdungmoi.edu.vn/gioi-thieu-he-thong-gps.html%20%E2%80%8E
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Một số thông số vệ tinh thế hệ GPS Block I: 

Vệ tinh GPS chạy bằng năng lượng mặt trời. Vệ tinh được trang bị pin mặt 

trời để chạy cả khi không có năng lượng mặt trời. Mỗi vệ tinh có bộ nâng đỡ loại 

tên lửa để duy trì vệ tinh trong quỹ đạo chính xác. Mỗi vệ tinh được xây dựng có 

thể tồn tại và hoạt động trong khoảng 10 năm. Việc thay thế và phóng vệ tinh lên 

quỹ đạo được duy trì thường xuyên. Một vệ tinh GPS nặng khoảng 2000 pounds 

(909 kg) và cao 17 feet (khoảng 5 mét) có bảng nhận năng lượng mặt trời trải 

rộng. Năng lượng phát sóng chỉ khoảng 50 watts hoặc nhỏ hơn. 

Một số thông số vệ tinh thế hệ GPS IIR-M1 (thế hệ mới) 

Vệ tinh thế hệ mới nhất GPS IIR-M1 có khối lượng 1132.75 kg. Vệ tinh 

GPS IIR-M1có khả năng thực hiện tín hiệu quân sự mới (M-code trên L1M và 

L2M) và tín hiệu dân dụng thứ 2 (L2C). Vệ tinh GPS IIR-M1 trị giá 75 triệu đô 

la Mỹ đã được phóng thành công vào 3:36 sáng ngày 26/9/2005 

b.Phần điều khiển (control segment) 

Phần điều khiển là để duy trì hoạt động của toàn bộ hệ thống GPS cũng như hiệu 

chỉnh tín hiệu thông tin của vệ tinh hệ thống GPS. Phần điều khiển có 5 trạm quan 

sát có nhiệm vụ như sau 
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o Giám sát và điều khiển hệ thống vệ tinh liên tục 

o Quy định thời gian hệ thống GPS 

o Dự đoán dữ liệu lịch thiên văn và hoạt động của đồng hồ trên vệ tinh 

o Cập nhật định kỳ thông tin dẫn đường cho từng vệ tinh cụ thể. 

Có một trạm điều khiển chính (Master Control Station) ở Colorado Springs 

bang Colarado của Mỹ và 4 trạm giám sát (monitor stations) và ba trạm ăng ten 

mặt đất dùng để cung cấp dữ liệu cho các vệ tinh GPS. Gần đây có thêm một trạm 

phụ ở Cape Cañaveral (bang Florida, Mỹ) và một mạng quân sự phụ (NIMA) 

được sử dụng để đánh giá đặt tính và dữ liệu thời gian thực. 

c.Phần người sử dụng (user segment) 

Phần người sử dụng là khu vực có phủ sóng mà người sử dụng dùng ăng 

ten và máy thu thu tín hiệu từ vệ tinh và có được thông tin vị trí, thời gian và vận 

tốc di chuyển. Để có thể thu được vị trí, ở phần người sử dụng cần có ăng ten và 

máy thu GPS (GPS receivers) 

2.1.1 Nguyên lý hoạt động và tình hình ứng dụng hệ thống GPS 

a. Nguyên lý hoạt động của GPS 

Các vệ tinh GPS bay vòng quanh Trái Đất hai lần trong một ngày theo một quỹ 

đạo rất chính xác và phát tín hiệu có thông tin xuống Trái Đất. Các máy thu 

GPS nhận thông tin này và bằng phép tính lượng giác tính được chính xác vị trí 

của người dùng. Về bản chất máy thu GPS so sánh thời gian tín hiệu được phát đi 

từ vệ tinh với thời gian nhận được chúng. Sai lệch về thời gian cho biết máy thu 

GPS ở cách vệ tinh bao xa. Rồi với nhiều quãng cách đo được tới nhiều vệ tinh 

máy thu có thể tính được vị trí của người dùng và hiển thị lên bản đồ điện tử của 

máy. 

Máy thu phải nhận được tín hiệu của ít nhất ba vệ tinh để tính ra vị trí hai chiều 

(kinh độ và vĩ độ) và để theo dõi được chuyển động. Khi nhận được tín hiệu của 

ít nhất 4 vệ tinh thì máy thu có thể tính được vị trí ba chiều (kinh độ, vĩ độ và độ 

cao). Một khi vị trí người dùng đã tính được thì máy thu GPS có thể tính các thông 



 

15 

 

tin khác, như tốc độ, hướng chuyển động, bám sát di chuyển, khoảng hành trình, 

quãng cách tới điểm đến, thời gian Mặt Trời mọc, lặn và nhiều thứ khác nữa 

b.Ứng dụng hệ thống GPS 

Mục đích sử dụng ban đầu của gps dùng trong lĩnh vực quân sự (chế tạo ra các 

loại tên lửa thông minh), nhưng ngày nay hệ thống GPS ngày càng được ứng 

dụng rộng rãi 

Dựa vào tính năng chính xác của gps để thiết lập các bản đồ, khảo sát các công 

trình, tuyến kênh, tuyến đường, xác định vị trí chính xác của các trụ điện, đường 

dây tải điện, quản lí các tuyến xe… các xe hơi hiện nay đều có xu hướng cài đặt 

hệ thống dẫn đường ( Navigation) 

Qua đó các thông tin về vị trí, tọa độ củ axe sẽ được hiển thị ngay trên màn 

hình, người lái có thể chủ động tìm kiếm và thay đổi lộ trình phù hợp trong thời 

gian ngắn nhất. Một ứng dụng nữa của gps chính là việc quản lí thú hoang dã bằng 

cách gắn lên chúng những con chip đã tích hợp gps 

Ứng dụng phổ biến của gps được các bạn trẻ quan tâm nhất hiện nay chính là 

việc sử dụng các thiết bị tích hợp gps cho việc du lịch, thám hiểm. Tọa độ và 

hướng di chuyển sẽ hiển thị rõ trên màn hình. Trong trường hợp khẩn cấp, người 

sử dụng có thể bắn tín hiệu về trung tâm để báo vị trí của mình và chờ giúp đỡ. 

2.2 CÁC NGUYÊN LÝ ĐỊNH VỊ BẰNG GPS 

Trong kỹ thuật GPS có nhiều phương pháp định vị khác nhau có thể đáp 

ứng yêu cầu đa dạng của người sử dụng. Có thể có nhiều cách phân loại các 

phương pháp định vị GPS. Dưới đây là cách phân loại thành ba phương pháp là 

định vị GPS tuyệt đối, định vị GPS tương đối và định vị GPS vi phân. 

2.2.1 Định vị GPS tuyệt đối 

1 .  Định vị tuyệt đối bằng khoảng cách giả 

      Đo GPS tuyệt đối là trường họp sử dụng máy thu GPS để xác định ngay tọa 

độ các điểm trong hệ tọa độ WGS - 84 (là hệ tọa độ cơ sở của hệ thống GPS). Tọa 

độ đó có thể là hệ tọa độ vuông góc không gian (X, Y, Z) hoặc tọa độ mặt cầu (B, 

https://ungdungmoi.edu.vn/gioi-thieu-he-thong-gps.html%20%E2%80%8E
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L, H). Việc đo GPS tuyệt đối được thực hiện trên cơ sở sử dụng đại lượng đo là 

khoảng cách giả từ vệ tinh đến máy thu theo nguyên tắc giao hội không gian từ 

các điểm có tọa độ đã biết là các vệ tinh để tính ra tọa độ cần xác định theo công 

thức: 

R = √(Xs − Xp)^2 + (Ys − Yp)^2 + (Zs − Zp)^2  + c.∆t 

Trong đó: 

xs, Ys, zs là tọa độ địa tâm của vệ tinh trong hệ WGS - 84. 

Xp, Yp, Zp là tọa độ địa tâm của điểm đặt máy trong hệ WGS - 84. 

R là khoảng cách từ vệ tinh đến máy thu.  

c là vận tốc truyền tín hiệu. 

∆t là sai số không đồng bộ giữa đồng hồ máy thu và đồng hồ vệ tinh. 

Như vậy, để xác định cả ba thành phần tọa độ tuyệt đối của điểm đăt máy và đại 

lượng ∆t thì cần phải đo khoảng cách giả đồng thòi từ ít nhất là 4 vệ tinh. Trên 

thực tế, vói hệ thống vệ tinh hoạt động đầy đủ như hiện nay, số lượng vệ tinh quan 

sát đồng thời thường > 4. Khi đó lòi giải đơn trị được rút ra nhờ phương pháp xử 

lý số liệu đo theo nguyên tắc số bình phương nhỏ nhất. 

2 . Định vị tuyệt đối bằng pha sóng tải 

Khoảng cách giả có thể nhận được từ các trị đo pha sóng tải. Mô hình toán 

học của các trị đo này như sau: 
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3 . Định vị tuyệt đối bằng tần số DOPPLER 

Mô hình toán học của số liệu Doppler được thể hiện ở công thức sau: 

𝐷𝑖
𝑗
(t) = 𝑝𝑖

𝑗
( t )  + c.∆𝛿𝑖

𝑗
(t) 

Trong đó các giá trị xem xét là đạo hàm theo thời gian của khoảng cách giả code 

hoặc pha. 

Trong phương trình trên: 

𝐷𝑖
𝑗
(t) là hiệu ứng Doppler quan sát được, còn gọi là tốc độ khoảng cách . 

𝑝𝑖
𝑗
( t )  là tốc độ tức thòi bán kính vectơ giữa vệ tinh và máy thu. 

.∆𝛿𝑖
𝑗
(t) là đạo hàm theo thòi gian của độ sai đồng hồ phối họp. 

2.2.2 Định vị GPS tương đối 

Định vị GPS tương đối là trường họp sử dụng ít nhất hai máy thu GPS đặt 

ở những điểm quan sát khác nhau để xác định hiệu tọa độ vuông góc không gian( 

ÀX, ÀY, ÀZ) hay hiệu tọa độ mặt cầu (AB, AL, ÀH) giữa chúng trong hệ tọa độ 

WGS - 84, tức là xác định tọa độ tương đối (vị trí tương hỗ) của chúng. Kết quả 

định vị tương đối thường là cạnh (khoảng cách) giữa các điểm đặt máy, những 

cạnh này được đưa vào bình sai trong mạng lưới đo cạnh rồi dựa vào tọa độ đã 

biết của một số điểm cứng để tính ra tọa độ của các điểm lưới còn lại. Phép định 

vị GPS tương đối thường được thực hiện trên cơ sở sử dụng đại lượng đo pha của 
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sóng tải. Để đạt được độ chính cao, giữa hai điểm xét và đối với hai vệ tinh, người 

ta tạo ra và sử dụng ba bậc sai phân khác nhau (bậc 1, bậc 2, bậc 3) cho pha sóng 

tải nhằm làm giảm hoặc triệt tiêu ảnh hưởng của các sai số liên quan đến vệ tinh 

và máy thu cũng như sai số liên quan đến trị đa trị N. Có ba phương pháp định vị 

GPS tương đối là định vị tĩnh, định vị động và định vị giả động. 

1.Định vị tĩnh 

Là trường họp sử dụng hai máy thu GPS, một máy đặt ở điểm đã biết tọa 

độ, còn máy kia đặt ở điểm cần xác định. Cả hai máy phải đồng thời thu tín hiệu 

từ ít nhất từ 4 vệ tinh chung liên tục trong khoảng thời gian ít nhất là một giờ đồng 

hồ. Khoảng thời gian thu đo phải kéo dài là để đủ cho đồ hình phân bố vệ tin thay 

đổi, từ đó có thể xác định được trị đa trị N. Phương pháp này cho độ chính xác 

cao nhất trong pháp định vị GPS tương đối, có thể đạt cỡ cm, thậm chí mm ở 

khoảng cách giữa hai điểm xét tới hàng chục và hàng trăm km. Tuy nhiên nó cũng 

có nhược điểm là năng suất không cao do thòi gian đo kéo dài. Hiện nay đã có 

phương pháp định vị tĩnh nhanh (FastStatỉc) cho phép giảm thòi gian đo ( theo 

chế độ đo tĩnh) xuống còn từ 5 đến 20 phút (tùy theo điều kiện khí quyển và số 

lượng vệ tinh thu tín hiệu), độ chính xác đạt tới hàng mm ở khoảng cách hàng 

chục km, nhưng phải sử dụng máy hai tần và phần mềm chuyên dụng , dẫn đến 

giá thành cao. 

 2.Định vị động 

Là phương pháp sử dụng một máy thu đặt cố định tại một điểm đã biết tọa 

độ suốt quá trình đo, trong khi một ( hoặc nhiều) máy di dộng chuyển đến các 

điểm cần xác định vói thòi gian đo tại mỗi điểm là một phút. Theo phương pháp 

này, cần phải có một cạnh đáy đã biết trước để tính đa trị N khỏi đầu ( t r ị  đa trị 

này sau đó được giữ nguyên để khoảng cách vệ tinh - máy thu cho các điểm đo 

tiếp theo trong suốt chu kì đo). Máy cố định thu tín hiệu liên tục tại một đầu cạnh 

đáy này, còn máy di động xuất phát từ đầu cạnh còn lại, sau đó lần lượt đo các 

điểm cần xác định, cuối cùng lại khép về đo lại điểm ban đầu để kiểm tra trị đa trị 

N. Yêu cầu nhất thiết của phương pháp này là cả máy cố định và máy di động 



 

19 

 

đồng thòi phải thu tín hiệu liên tục từ ít nhất là 4 vệ tinh chung trong suốt quá 

trình đo. Đòi hỏi khá ngặt nghèo đó cũng chính là nhược điểm của phương pháp 

này, tuy nhiên nó cũng cho phép đạt độ chính xác định vị giống như phương pháp 

định vị tĩnh. 

3.Định vị giả động 

Thực chất là kết họp giữa định vị tĩnh và định vị động, cụ thể là tổ chức 

thực hiện ở thực địa theo định vị động nhưng xử lý kết quả theo định vị tĩnh. Trong 

phương pháp này không cần làm thủ tục khởi đo, tức là không cần sử dụng cạnh 

đã biết. Theo đó, máy cố định đặt tại một điểm đã biết tọa độ và thu tín hiệu trong 

suốt quá trình đo, còn máy di động lần lượt đo các điểm cần xác định , mỗi điểm 

thu tín hiệu từ 5 đến 10 phút (có thể tắt máy trong quá trình di chuyển giữa các 

điểm). Sau khi đo hết lượt, máy di động quay về điểm xuất phát để lặp lại quá 

trình đo lại tất cả các điểm theo đúng trình tự như lần đo thứ nhất nhưng phải bảo 

đảm cho khoảng thời gian giãn cách giữa hai lần đo tại một điểm không ít hơn 

một giờ đồng hồ (tức là khoảng thời gian đủ để đồ hình phân bố vệ tinh thay đổi 

nhằm xác định được tri đa trị N) . Yêu cầu nhất thiết trong phương pháp này là 

phải có được ít nhất được 3 vệ tinh chung cho cả hai lần đo tại một điểm quan sát. 

Phương pháp này dễ tổ chức thực hiện hơn nhưng độ chính xác đinh vị thấp hơn 

so vói phương pháp định vị động. 

2.2.3 Định vị GPS vi phân (DGPS - DifferentialGPS) 

       Trong các phương pháp định vị GPS có một phương pháp đặc biệt gọi là Định 

vị GPS vi phân (DGPS - DifferentialGPS) . Theo phương pháp này cần có một 

máy thu được đặt tại điểm đã biết tọa độ và một (hay nhiều) máy thu khác đặt tại 

vị trí cần xác định tọa độ (vị trí đó có thể là điểm cố định hay điểm di động như 

trên máy bay, tàu biển...). Cả hai máy thu cố định và di động cần tiến hành đồng 

thòi thu tín hiệu từ các vệ tinh như nhau. Máy thu cố định dùng tọa độ đã biết so 

sánh với tạo độ vừa xác định theo tín hiệu GPS để tính toán ra độ lệch tọa độ tại 

điểm đặt máy (hoặc sai lệch khoảng cách giả từ vệ tinh đến máy thu) do nhiễu tín 

hiệu. Có thể coi độ sai lệch đó là như nhau đối với cả hai máy thu cố định và di 
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động, vì thế nó được truyền cho máy thu di động để hiệu chỉnh kết quả định vị 

nhằm đạt độ chính xác tốt hơn. 

      Trường họp số hiệu chỉnh vừa nêu được máy thu cố định truyền trực tiếp cho 

máy thu di động thông qua sóng vô tuyến (nhờ bộ thu hoặc phát sóng đi kèm máy 

GPS) thì gọi là định vị GPS vì phân tức thời (real-time DGPS). Khi đó chỉ có thể 

hiệu chỉnh khoảng cách giả đo bằng mã đo cạnh, độ chính xác định vị đạt khoảng 

± (1 H-3) m. Còn việc so sánh tọa độ ở máy cố định và hiệu chỉnh kết quả ở máy 

di động được thực hiện trong phòng (sau khi đo xong) thì được gọi là định vị GPS 

vi phân hậu kỳ (post-processed DGPS). Khi đó có thể hiệu chỉnh khoảng cách giả 

xác định bằng pha sóng tải, độ chính xác định vị có thể đạt cỡ dm thậm trí cm. 

      Về nguyên tắc. kỹ thuật DGPS có thể được sử dụng cho cả định vị GPS tuyệt 

đối và định vị GPS tương đối. Hiện nay, DGPS đã có bước phát triển ở mức độ 

mới là định vị GPS vi phân diện rộng (Wide Area DGPS, WADGPS), trong đó 

người ta tổ chức một số điểm cứng (đặt máy cố định) bao quanh một khu vực lớn 

(đường kính không quá 500 km). Tại đó thường xuyên thu dữ kiện để tính và 

truyền số cải chính cho các máy di động trong khu vực. 

 Ưu điểm: phạm vi đo rộng lớn, không phụ thuộc vào điều kiện thông hướng 

ngang (chỉ đảm bảo thông hướng lên bầu trời), độ chính xác mặt bằng cao (đối 

với phương pháp đo tương đối dạng tĩnh, dạng động RTK…) 

 Nhược điểm: chi phí giá thành thiết bị cao, vẫn chịu ảnh hưởng của môi 

trường đo (nhà cửa cao tầng, môi trường xã hội, sóng vô tuyến…). 

2.3 ĐỊNH VỊ TÂM CHỤP CHO ẢNH UAV BẰNG CÔNG NGHỆ GNSS ĐỘNG 

Gần đây khi công nghệ định vị GNSS-RTK (định vị vệ tinh động thời gian 

thực) phát triển mạnh, cùng với việc xây dựng các điểm tham chiếu liên tục CORS 

hình thành mạng lưới cơ sở diện rộng thì việc định vị RTK độ chính xác cao giúp 

cho công việc đo đạc trở nên dễ dàng, thuận lợi hơn. Công nghệ bay chụp ảnh 

không người lái UAV ở những giai đoạn đầu khi chưa xác định được tâm chụp 

ảnh chính xác thì cần phải đánh dấu mốc và đo khống chế mặt đất phục vụ cho 

việc định vị bình sai khối ảnh. Công việc này chiếm khá nhiều thời gian, công sức 
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và ảnh hưởng đến cả chất lượng kỹ thuật của sản phẩm đo ảnh, dẫn đến hiệu quả 

sử dụng của ảnh UAV chưa cao. Việc áp dụng công nghệ định vị GNSS-RTK 

nhằm xác định tọa độ tâm chụp ngay tại thời điểm chụp ảnh giúp khối ảnh vững 

chãi hơn, nâng cao độ chính xác cũng như giảm thiểu hoặc loại bỏ điểm khống 

chế ảnh mặt đất, trực tiếp nâng cao hiệu quả sử dụng của công nghệ đo ảnh UAV. 

 

Hình 1. Sơ đồ hệ thống chụp ảnh UAV định vị tâm chụp bằng GNSS-RTK 

[heliguy.com] 

Tuy nhiên, khi tiến hành trong thực tế chụp ảnh, khối ảnh có thể bao gồm từ vài 

chục, vài trăm đến cả ngàn tấm ảnh được định vị tâm chụp cũng không thể tránh 

khỏi có những tâm chụp có chất lượng định vị RTK thấp. Nếu dùng các tọa độ 

tâm chụp này vào làm điểm khống chế định vị khối ảnh sẽ dẫn đến suy giảm độ 

chính xác của cả khối ảnh. Việc loại bỏ các tâm chụp này thường dựa trên cảm 

tính của người xử lý, đôi khi còn loại bỏ nhầm tâm chụp có chất lượng cao. Do 

vậy việc loại bỏ các tâm chụp có chất lượng thấp dựa trên kiểm định thống kê có 

cơ sở khoa học chặt chẽ, trợ giúp cho người xử lý đưa ra những quyết định hợp 

lý, giúp nâng cao độ chính xác của các sản phẩm tiếp theo của công nghệ đo ảnh 

UAV. 

. 
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2.4 QUY TRÌNH VÀ PHÉP KIỂM ĐỊNH THỐNG KÊ ĐỂ NÂNG CAO ĐỘ 

CHÍNH XÁC KHỐI ẢNH 

2.4.1 Quy trình công nghệ xử lý ảnh UAV 

 

Hình 2. Quy trình công nghệ xử lý ảnh UAV có can thiệp của kiểm định thống 

kê 

Định vị khối ảnh trong công nghệ UAV là quá trình căn chỉnh bình sai khối ảnh, 

gắn hệ tọa độ thực địa… Công tác này quyết định toàn bộ độ chính xác của sản 

phẩm tiếp theo như: xây dựng đám mây điểm, tạo mô hình số bề mặt DSM (Digital 

Surface Model), tạo mô hình 3D (Mesh), ảnh trực giao Ortho… Quá trình định vị 

khối ảnh được thực hiện theo quy trình ở các bước bên phải (hình 2), gồm có các 

bước: Tự động tìm điểm khóa đặc trưng (key points) là các điểm rõ nét, có độ 

tương phản cao làm cơ sở để thực hiện bước tìm điểm liên kết khối ảnh (tie points). 

Số lượng các điểm này được tự động quyết định bởi phần mềm xử lý, con người 

có thể can thiệp bằng cách khống chế số lượng lớn nhất, thường chọn tương ứng 

(20000 key points, 2000 tie points). Sau khi đã xác định các điểm liên kết khối 

Bay chụp UAV có tâm chụp 

RTK 

Xuất kết quả 

Nhập ảnh 

Định vị khối ảnh 

Tự động tìm điểm khóa đặc trưng 

Tạo đám mây điểm 

Tạo mô hình số DSM 

Tạo mô hình 3D,  ảnh trực giao 

Bình sai khối ảnh có sử dụng tọa độ 

tâm chụp RTK 

Loại bỏ tâm chụp RTK có chất lượng 

thấp dựa trên kiểm định thống kê 

Đạt 

Tự động tìm điểm nối khối ảnh 

Kiểm định thống kê chất 

lượng khối ảnh sau bình sai 

Không đạt 
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ảnh, kết hợp với trị đo tâm chụp RTK tiến hành bình sai khối ảnh. Trên cơ sở kết 

quả bình sai, tiến hành kiểm định thống kê, đánh giá, loại bỏ điểm vượt ngưỡng, 

bình sai chính xác và chuyển sang bước tiếp theo. 

2.4.2 Phương pháp kiểm định tâm chụp 

Có nhiều phương pháp kiểm định thống kê như: kiểm định thống kê trị đo 

dựa trên phân phối chuẩn Gauss, kiểm định thống kê trị đo dựa trên phân phối τ 

(tau), đánh giá kết quả bình sai dựa trên phân phối χ2 (Chi bình phương), kiểm 

định thống kê nhóm trị đo dựa trên phân phối F (Fisher)… Mỗi một loại kiểm 

định thống kê đều có tác dụng riêng, có ưu điểm riêng và phạm vi ứng dụng riêng. 

Đối với kiểm định thống kê dựa trên phân phối τ (tau) theo Pope (1976) cần phải 

xác định được trọng số đảo của trị đo, trị đo thừa và số hiệu chỉnh trị đo thì mới 

tính được trị số τ [2,3,4]. Kiểm định theo phân phối χ2 cần ước lượng sai số trung 

phương trước bình sai và dựa trên sai số trung phương sau bình sai tính trị số χ2 

cùng với trị đo thừa để so sánh với ngưỡng χ2 (tra bảng) cho phép để kết luận bài 

toán bình sai có đạt hay không [2,3]. Kiểm định thống kê theo phân phối F thì chỉ 

đánh giá được nhóm dãy trị đo có sai số thô lớn hay không, kiểm định này không 

chỉ ra được từng trị đo [2,3]. Kiểm định thống kê dựa trên phân phối chuẩn Gauss 

có yêu cầu số trị đo đủ lớn (thường là không dưới 30), cách tính lượng thống kê 

đơn giản và các mức đảm bảo xác suất loại bỏ trị đo cũng đơn giản, cũng không 

cần tra bảng. Vì khối ảnh chụp UAV thường lớn (do tỷ lệ chụp, chiều cao bay 

chụp, diện tích khu đo), nên các trị đo tâm chụp luôn lớn, đảm bảo điều kiện tính 

toán thống kê, do vậy trong nghiên cứu này tác giả quyết định lựa chọn cách kiểm 

định thống kê theo phân phối chuẩn Gauss để phát hiện và loại bỏ tọa độ tâm chụp 

có chất lượng thấp.  
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Hình 3. Hàm mật độ xác suất theo phân phối chuẩn Gauss 

 Hàm mật độ xác suất [3] được biểu diễn theo phương trình sau: 

  𝑓(𝑥) =
1

𝜎𝑥√2𝜋
𝑒
−
(𝑥−𝜇𝑥)

2

2𝜎𝑥
2

 (1) 

 Trong đó: x là trị đo của đại lượng �̃� 

   𝜇𝑥 là kỳ vọng của đại lượng �̃� 

  𝜎𝑥 = √𝑉𝑎𝑟(�̃�) là độ lệch chuẩn của đại lượng �̃� 

 Lượng thống kê của phân phối chuẩn tính như sau: 

   𝑧 =
𝑥−𝜇𝑥

𝜎𝑥
 (2) 

 Mức xác suất của trị đo đảm bảo theo phân phối chuẩn phụ thuộc vào hệ số 

của độ lệch chuẩn, nếu hệ số này lần lượt là 1,2,3 thì mức xác suất được tính như 

sau [3]: 

𝑃[−1𝜎𝑥 < 𝑥 − 𝜇𝑥 < +1𝜎𝑥] = 67.27%

𝑃[−2𝜎𝑥 < 𝑥 − 𝜇𝑥 < +2𝜎𝑥] = 95.45%

𝑃[−3𝜎𝑥 < 𝑥 − 𝜇𝑥 < +3𝜎𝑥] = 99.73%

   (3) 

 Thông thường người ta chọn mức xác suất 95.45%, tuy nhiên trị đo tâm 

chụp GNSS-RTK có nhiệm vụ là điểm khống chế ảnh, có yêu cầu độ chính xác 

tương đương với điểm khống chế ảnh mặt đất, cao hơn độ chính xác của bản đồ 1 

cấp. Để đảm bảo không loại đi những tâm chụp trong giới hạn yêu cầu đó, nghiên 

cứu lựa chọn mức xác suất 99.73%, tức là nếu sai lệch của tâm chụp vượt quá 3 

lần độ lệch chuẩn sẽ được loại ra khỏi bài toán bình sai khối ảnh UAV. Việc loại 

bỏ sẽ được tiến hành lần lượt từ điểm có chỉ số z cao nhất lớn hơn 3, sau khi bình 
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sai lại sẽ kiểm định các điểm khác để tiếp tục phát hiện sai số thô. Sau khi tất cả 

các điểm đạt chỉ số kiểm định thống kê, tiến hành bình sai lần cuối để chuyển sang 

bước tiếp theo của công đoạn xử lý. 

2.4.3 Một số biện pháp khác để nâng cao độ chính xác khối ảnh 

Trong thực hành nhận thấy, độ chính xác khối ảnh phụ thuộc lớn vào chất 

lượng của tọa độ tâm chụp. Có 2 biện pháp xác định tọa độ tâm chụp UAV hiện 

nay là phương pháp định vị động tức thời RTK, và định vị động xử lý sau PPK. 

Phương pháp RTK có ưu điểm là xác định được ngay tọa độ tâm chụp tại 

thời điểm chụp ảnh, tọa độ này sau khi chụp xong chứa trong header của ảnh có 

thể dùng ngay không cần xử lý gì thêm. Tuy nhiên nếu đường truyền tín hiệu cải 

chính không tốt có thể dẫn đến không xác định được tọa độ tâm chụp với độ chính 

xác cao, do vậy sẽ có những tọa độ tâm chụp có chất lượng không tốt, sai số lớn, 

cần phải lọc bỏ, điều này ảnh hưởng đến tính vững chãi của khối ảnh. Do vậy chỉ 

nên chụp dạng RTK khi địa hình thông thoáng, trạm Base ở gần khu đo. 

Phương pháp PPK xử lý tọa độ tâm chụp sau khi chụp ảnh, cho độ chính 

xác tốt, tính an toàn cao vì xử lý sau dựa trên số liệu đo tĩnh của trạm base, số liệu 

đo vệ tinh và thời gian chụp của UAV kết hợp với lịch vệ tinh chính xác do Nasa 

cung cấp, cho độ chính xác tốt, an toàn. Nhược điểm là phải chờ qua 1 ngày mới 

có tệp lịch vệ tinh chính xác, tâm chụp ảnh cần trải qua 1 số bước xử lý mới cho 

tọa độ tâm chụp. 
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3.CHƯƠNG 3. THỰC NGHIỆM KIỂM ĐỊNH THỐNG KÊ NÂNG CAO ĐỘ 

CHÍNH XÁC KHỐI ẢNH UAV 

3.1 KHÁI QUÁT VỀ CÔNG TRÌNH 

Khối ảnh Hà Giang 

 

Thông số chính của khối ảnh: 

- Vị trí: 23.04600N, 105.36460E 

- Hệ VN2000, kinh tuyến trục 

105030’, múi 30, độ cao Hòn Dấu 

- Máy bay chụp ảnh: Phantom4 

RTK 

- Máy chụp ảnh: 

FC6310R(8.8mm) 

- Mảng nhận ảnh: 5472x3648 

pixels 

- Kích thước pixel: 2.41x2.41µm 

- Số lượng ảnh: 198 

- Tâm chụp định vị RTK: 198 

- Độ cao bay chụp: 273m 

- Độ cao bay chụp tuyệt đối: 

700m 

- Độ phân giải mặt đất: 

7.49cm/pix 

- Số điểm liên kết (tie point): 

110308 

- Phần mềm: Agisoft Metashape 

1.5 

Hình 4. Thông số của khối ảnh Hà Giang 

Kết quả kiểm định thống kê như sau: 

Bảng 1. Kết quả kiểm định thống kê khối ảnh Hà Giang 

Lần 

bình 

sai 

Độ lệch 

chuẩn σ 

(m) 

Tâm chụp sai lớn 

nhất 

Sai số tại 

điểm 

kiểm tra 

Dxyz (m) 

Xử lý Ghi chú 

x-µx Chỉ số z 
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1 0.008053 0.05160 6.40 0.56 Loại ảnh 0090.jpg 

2 0.006814 0.02086 3.06 0.31 Loại ảnh 0165.jpg 

3 0.006624 0.01779 2.68 0.16 
Chấp 

nhận 

Kiểm tra lại 

tâm ảnh 

0090: lệch 

3.01m 

0165: lệch 

0.03m 

Khối ảnh Dương Nội, Hà Nội 

 

Thông số chính của khối ảnh: 

- Vị trí: 20.98380N, 

105.75550E 

- Hệ VN2000, kinh tuyến trục 

105000’, múi 30, độ cao Hòn 

Dấu 

- Máy bay chụp ảnh: 

Phantom4 RTK 

- Máy chụp ảnh: 

FC6310R(8.8mm) 

- Mảng nhận ảnh: 5472x3648 

pixels 

- Kích thước pixel: 

2.41x2.41µm 

- Số lượng ảnh: 49 

- Tâm chụp định vị RTK: 49 

- Độ cao bay chụp: 107m 

- Độ cao bay chụp tuyệt đối: 

115m 

- Độ phân giải mặt đất: 

2.97cm/pix 

- Số điểm liên kết (tie point): 

48223 

- Phần mềm: Agisoft 

Metashape 1.5 

Hình 5. Thông số của khối ảnh Dương Nội, Hà Nội 

Kết quả kiểm định thống kê như sau: 

Bảng 2. Kết quả kiểm định thống kê khối ảnh Dương Nội, Hà Nội 
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Lần 

bình 

sai 

Độ lệch 

chuẩn σ 

(m) 

Tâm chụp sai 

lớn nhất 

Sai số 

tại điểm 

kiểm tra 

Dxyz 

(m) 

Xử lý Ghi chú 

x-µx 

Chỉ số 

z 

1 0.086368 0.04950 5.73 0.63 Loại ảnh 0056.jpg 

2 0.021155 0.08150 3.85 0.26 Loại ảnh 0055.jpg 

3 0.010349 0.01888 1.82 0.12 Chấp nhận 

Kiểm tra lại 

tâm ảnh 

0056: lệch 

5.69m 

0055: lệch 

3.39m 

Đánh giá kết quả 

  

Hình 6. Điểm kiểm tra tại khối ảnh Hà Giang và Dương Nội 

Với số liệu thực nghiệm ở 2 khối ảnh đại diện cho vùng núi Hà Giang và 

khu đô thị Dương Nội, Hà Nội, nhận thấy rằng: tọa độ tâm chụp đo bằng GNSS-

RTK có thể chứa sai số thô, dẫn tới kết quả bình sai khối ảnh không đạt độ chính 

xác ở lần tính đầu tiên. Việc dùng chỉ số thống kê theo phân phối chuẩn phát hiện 

được tâm chụp có sai số lớn, loại bỏ tâm chụp này trong lần bình sai kế tiếp giúp 
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độ chính xác của khối ảnh được tăng lên, đồng thời sai lệch tại các điểm kiểm tra 

nhỏ đo. Kết quả kiểm tra lại giá trị tâm chụp với độ lệch lớn về giá trị tọa độ cho 

thấy việc loại bỏ chúng là hoàn toàn chính xác. 
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KẾT LUẬN 

Kiểm định thống kê trị đo tâm chụp GNSS-RTK trong công nghệ đo ảnh không 

người lái UAV là một biện pháp đúng đắn. Lựa chọn phương pháp kiểm định trị 

đo thông qua phân phối chuẩn Gauss vừa đảm bảo tính hợp lý của thuật toán này 

(vì trị đo tâm chụp cho khu đo thường lớn), vừa dễ sử dụng, tính toán đơn giản, 

đưa ra chỉ số giúp người xử lý có quyết định chính xác cho việc loại bỏ hay giữ 

lại trị đo tâm chụp. Việc này giúp tăng độ chính xác của khối ảnh, trực tiếp liên 

quan đến độ chính xác của sản phẩm đo ảnh UAV ở các bước tiếp theo. 

Nên sử dụng phương pháp định vị PPK cho tính an toàn cao, và độ chính xác 

tốt, loại bỏ các rủi ro của phương pháp RTK khi bay xác định tọa độ tâm chụp. 

Kiến nghị: cần có nhiều điểm kiểm tra mặt đất hơn, rơi vào các vị trí tâm chụp 

bị loại bỏ để đánh giá hiệu quả của phương pháp. Cùng với đó là khả năng đo bổ 

sung điểm khống chế mặt đất trong các tấm ảnh bị loại bỏ tọa độ tâm chụp RTK, 

để độ chính xác đạt được đồng đều trên toàn khối. Cần nghiên cứu xây dựng bãi 

kiểm định chuẩn để kiểm chứng các kết quả của khối ảnh UAV-RTK, đồng thời 

các cơ quan chức năng cần xây dựng các tiêu chuẩn, văn bản pháp quy về lĩnh 

vực này. 
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TRƯỜNG ĐẠI HỌC MỎ ĐỊA CHẤT 

KHOA TRẮC ĐỊA – BẢN ĐỒ&QLĐĐ 

BỘ MÔN ĐO ẢNH VÀ VIỄN THÁM 
 

 
 

CỘNG HÒA XÃ HỘI CHỦ NGHĨA VIỆT NAM 

 Độc lập - Tự do - Hạnh  phúc 
 
 

           Hà Nội, ngày 25 tháng 5 năm 2020 
  

 

BIÊN BẢN HỘI THẢO 

SINH HOẠT HỌC THUẬT CẤP BỘ MÔN 

 

Tên báo cáo: “Biện pháp nâng cao độ chính xác bình sai khối ảnh chụp từ máy bay 

không người lái có sử dụng định vị tâm chụp bằng công nghệ GNSS”  

Báo cáo viên: TS Trần Trung Anh  

      I. Thời gian, địa điểm: 

Thời gian:  10h00  ngày 25 tháng 5 năm 2020 

Địa điểm: Phòng 10.06 Bộ môn Đo ảnh và Viễn thám, Tầng 10 nhà C12 tầng, Trường Đại 

học Mỏ - Địa chất  

       II. Thành phần tham dự:  

- Đại diện  phòng Khoa học, Công nghệ và Hợp tác quốc tế 

- Các cán bộ giảng dạy của  Khoa Trắc địa – Bản đồ & Quản lý đất đai 

- Các cán bộ, nhà khoa học trong và ngoài Trường 

        III- Hội đồng nghiệm thu báo cáo KH cấp Bộ môn gồm: 

1. PGS.TS Trần Xuân Trường (Chủ tịch)  4. PGS.TS Nguyễn Văn Trung 

2. ThS Đoàn Thị Nam Phương (Thư ký)            5. PGS.TS Trần Đình Trí 

3. PGS.TS Trần Vân Anh                         

        IV. Những nội dung cơ bản mà báo cáo viên đã trình bày về đề tài: 

1. Báo cáo viên: TS Trần Trung Anh 

“Biện pháp nâng cao độ chính xác bình sai khối ảnh chụp từ máy bay không người 

lái có sử dụng định vị tâm chụp bằng công nghệ GNSS”  

- Tổng quan về máy bay không người lái 

- Phương pháp định vị tâm chụp UAV 

- Thực nghiệm kiểm định thống kê nâng cao độ chính xác khối ảnh UAV 

- Kết luận và kiến nghị 

V. Câu hỏi của các thành viên tham dự và trả lời của báo cáo viên: 

* PGS.TS Nguyễn Văn Trung: Việc định vị tâm chụp của công nghệ UAV có khác gì so với công 

nghệ định vị tâm chụp của công nghệ bay chụp truyền thống? Công tác khớp ảnh trong xử lý ảnh UAV có sự 
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khác biệt lớn so với đo ảnh số truyền thống như thế nào? 

Báo cáo viên trả lời: Công nghệ định vị tâm chụp truyền thống trên máy bay loại lớn, có người 

điều khiển, anten GNSS thường đặt lệch cách xa (có thể lên đến hàng m) so với tâm chụp ảnh nên 

cần công tác kiểm định véc tơ tính chuyển tọa độ tâm chụp chặt chẽ. Công tác khớp ảnh trong xử lý 

ảnh UAV đó là các thuật toán khớp ảnh tự động trên nhiều tấm ảnh, phép giao hội thuận được thực 

hiện từ nhiều tâm chụp và nhiều điểm ảnh cùng tên chứ không phải như cặp ảnh lập thể truyền 

thống… cho nên về lý thuyết cơ bản có nhiều khác biệt do không còn sự can thiệp của con người 

trong nhận dạng điểm ảnh cùng tên về cả số lượng và vị trí. 

*PGS.TS Trần Đình Trí: Việc bình sai khối ảnh UAV có sự khác biệt gì? Việc xác định thông số của 

Camera máy chụp ảnh như thế nào? 

Báo cáo viên trả lời: Các thông số của camera đối với công tác chụp ảnh truyền thống cần kiểm định 

trong phòng thí nghiệm trước, còn trong công nghệ UAV thì các thông số này được xác định chính 

trong kết quả của bình sai khối ảnh, việc bình sai khối ảnh trong xử lý UAV  có sự khác biệt vì trị đo 

các điểm tie point rất nhiều và thường dùng thuật toán tự kiểm định. 

*PGS.TS Trần Xuân Trường: Việc nâng cao độ chính xác khối ảnh có những giải 

pháp gì? Công tác này có can thiệp vào phần mềm xử lý được không? 

Báo cáo viên trả lời: Những giải pháp nâng cao độ chính xác khối ảnh gồm phải xác định mục tiêu 

ngay từ đầu, chặt chẽ từ khâu thiết kế bay chụp, nên định vị tâm chụp theo giải pháp PPK đồng thời 

cũng bố trí 1 vài điểm kiểm tra dưới mặt đất, cài đặt các tham số để ghi nhận trị đo GNSS là 5Hz để 

có thể đáp ứng được nhu cầu nội suy định vị tâm chụp, giải pháp kỹ thuật khác gồm kiểm định tọa độ 

tâm chụp sau bình sai để loại bỏ các tâm chụp có sai số vượt giới hạn (việc này nên bình sai lặp lại để 

có lời giải chính xác). Công tác này có thể can thiệp vào quá trình xử lý của phần mềm bằng kỹ thuật 

nhập xuất kết quả và bình sai lại, hoặc việt code mã python để thực thi lệnh. 

VI. Kết luận của Hội đồng 

    - Về tính khoa học: Báo cáo là một thông tin hiện đại cho công tác kiểm định thống kê 

trị đo tâm chụp GNSS-RTK trong công nghệ đo ảnh không người lái UAV        

    -  Ý nghĩa thực tế (kinh tế – xã hội, khả năng áp dụng,...): Có thể áp dụng trong giảng 

dạy, NCKH và phục vụ sản xuất trong và ngoài nước. 

          Kết luận: Nội dung báo cáo đảm bảo chất lượng khoa học tốt, có thể phục vụ công 

tác giảng dạy, NCKH và sản xuất. 

Hội thảo sinh hoạt học thuật kết thúc lúc 12h00 cùng ngày. 

Thư ký Hội đồng Chủ tịch Hội đồng 

 

 

              ThS. Đoàn Thị  Nam Phương 

       

 

 PGS.TS Trần Xuân Trường  
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