CHƯƠNG TRÌNH MÔN HỌC


[bookmark: _Hlk167518865]Tên môn học: Robot công nghiệp
Mã môn học: MHCK.C1.24
Thời gian thực hiện môn học: 30 giờ; (Lý thuyết: 28 giờ; Kiểm tra: 2 giờ)
I. Vị trí, tính chất của môn học:
· Vị trí: Môn học được giảng dạy vào năm học thứ 2 của ngành học Công nghệ Kỹ thuật Cơ khí, Công nghệ chế tạo máy, Bảo trì hệ thống thiết bị công nghiệp
· Tính chất: Là môn học hỗ trợ trong chương trình học ngành Công nghệ Kỹ thuật Cơ khí, Công nghệ chế tạo máy, Bảo trì hệ thống thiết bị công nghiệp
II. Mục tiêu môn học:
· Kiến thức:  Sinh viên trình bày được lịch sử hình thành và quá trình phát triển của Robot công nghiệp, phạm vi ứng dụng của các loại Robot công nghiệp thông dụng trong sản xuất tự động.
· Kỹ năng: Sinh viên phân tích được cấu tạo của Robot công nghiệp, phân tích được động học của một số Robot đơn giản
· Năng lực tự chủ và trách nhiệm: Sinh viên phải có thái độ học tập nghiêm túc, phải hoàn thành nội dung học tập của cá nhân và theo nhóm do Giảng viên hướng dẫn yêu cầu.
III. Nội dung môn học:
1. Nội dung tổng quát và phân bổ thời gian:
	Số TT
	Tên các bài trong môn học
	Thời gian (giờ)

	
	
	Tổng
số
	Lý thuyết
	Thực hành / thực tập/ thí nghiệm/ bài tập/ thảo luận
	Kiểm
tra
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	Chương 1. Giới thiệu chung về Robot công nghiệp
1.1 Sơ lược về quá trình phát triển của Robot công nghiệp
1.2 Các khái niệm về Robot công nghiệp
1.3 Ứng dụng của Robot công nghiệp trong sản xuất
1.4 Bậc tự do của Robot công nghiệp
1.5 Hệ tọa độ Robot công nghiệp
1.6 Không gian làm việc của robot công nghiệp
1.7 Cấu trúc cơ bản của robot công nghiệp
Chương 2. Các phép biến đổi thuần nhất
2.1 Khái niệm về ma trận
2.2 Các loại ma trận
2.3 Các phép toán ma trận
2.4 Ma trận thuần nhất
2.5 Hệ tọa độ thuần nhất
2.6 Các phép biến đổi thuần nhất
2.4 Kiểm tra
Chương 3. Phương trình động học của robot
3.1 Bộ thông số Denavit Hartenberg
3.2 Các hệ phương trình động học của một số Robot cơ bản
3.3 Kiểm tra
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	Tổng cộng
	30
	28
	
	2



2. Nội dung chi tiết:
	Chương 1. Giới thiệu chung về Robot công nghiệp
									Thời gian: 6 giờ
-  Mục tiêu: 
	+ Trình bày được quá trình hình thành và phát triển của Robot công nghiệp
	+ Trình bày được phạm vi ứng dụng của Robot công nghiệp
	+ Nêu được không gian làm việc và cấu trúc của Robot công nghiệp 
	+ Phân loại được Robot công nghiệp

- Nội dung: 
	1.1 Sơ lược về quá trình phát triển của Robot công nghiệp
	1.2 Các khái niệm về Robot công nghiệp
	1.3 Ứng dụng của Robot công nghiệp trong sản xuất
	1.4 Bậc tự do của Robot công nghiệp
	1.5 Hệ tọa độ Robot công nghiệp
	1.6 Không gian làm việc của robot công nghiệp
	1.7 Cấu trúc cơ bản của robot công nghiệp
Chương 2. Các phép biến đổi thuần nhất
									Thời gian: 15 giờ
-  Mục tiêu: 
	+ Trình bày được hệ tọa độ thuần nhất sử dụng trong phép toán liên quan tới robot
	+ Sử dụng được các phép biến đổi ma trận  trong các bài toán cơ bản
- Nội dung: 
	2.1 Khái niệm về ma trận
	2.2 Các loại ma trận
	2.3 Các phép toán ma trận
	2.4 Ma trận thuần nhất
	2.5 Hệ tọa độ thuần nhất
	2.6 Các phép biến đổi thuần nhất
	2.4 Kiểm tra
Chương 3. Phương trình động học của robot
									Thời gian: 9 giờ
-  Mục tiêu:
	+ Trình bày được các thông số trong phương trình Denavit - Hartenberg
	+ Lập được bảng thông số theo DH của một số Robot thông dụng
	+ Viết được phương trình động học của một số Robot thông dụng	
- Nội dung: 
	3.1 Bộ thông số Denavit Hartenberg
	3.2 Các hệ phương trình động học của một số Robot cơ bản
	3.3 Kiểm tra 
IV. Điều kiện thực hiện môn học:
1. Phòng học chuyên môn hóa/nhà xưởng: Phòng lý thuyết
2. Trang thiết bị máy móc: Máy tính, máy chiếu, bảng phấn
3. Học liệu, dụng cụ, nguyên vật liệu: Giáo trình, tài liệu môn Robot công nghiệp
4. Các điều kiện khác: Slide bài giảng, hình vẽ minh họa, video minh họa...
V. Nội dung và phương pháp, đánh giá: 
1. Nội dung:
· Kiến thức:  Sinh viên Có kiến thức về tổng quát về Robot công nghiệp, các thành phần và cấu trúc của Robot công nghiệp
· Kỹ năng: Sinh viên có kỹ năng tư duy, phân tích và lập hệ phương trình động học của một số robot thông dụng
· Mức độ tự chủ và trách nhiệm: Sinh viên phải có thái độ học tập nghiêm túc, phải hoàn thành nội dung học tập của cá nhân và theo nhóm do Giảng viên hướng dẫn yêu cầu.
2. Phương pháp: 
	- GV hướng dẫn SV thực hiện các bài kiểm tra trên lớp và thi tự luận cuối kỳ
VI. Hướng dẫn thực hiện môn học:
1. Phạm vi áp dụng môn học: áp dụng cho đào tạo chương trình cao đẳng ngành Công nghệ Kỹ thuật Cơ khí, Bảo trì hệ thống thiết bị công nghiệp
2. Hướng dẫn về phương pháp giảng dạy, học tập môn học:
- Đối với giáo viên, giảng viên:
	+ GV sử dụng phương pháp diễn giải, thuyết trình có kèm các ví dụ minh họa, GV tổ chức cho SV báo cáo nội dung bài học theo nhóm
	+ GV cho SV hoạt động nhóm, báo cáo các nội dung đã chuẩn bị về bài học trên lớp
	+ GV sử dụng phương pháp thảo luận lấy SV làm trung tâm, thực hiện kết nối bài học với thực tế, tăng quyền tự chủ của SV trong lớp học.
	+ GV cung cấp thêm các nguồn tài liệu tham khảo giúp SV học tập hiệu quả 
	+ GV hướng dẫn SV để giúp SV hoàn thiện các yêu cầu của môn học
- Đối với người học: 
+ SV cần đi học đầy đủ, lắng nghe sự hướng dẫn của GV.
	+ SV khi học cần tham khảo thêm các nguồn tài liệu về các loại Robot công nghiệp và các hệ thống sản xuất tiên tiến từ Internet, sách tham khảo
	+ SV làm các bài tập trên lớp và bài báo cáo nhóm theo yêu cầu của GV
3. Những trọng tâm cần chú ý: 
- Giáo viên trước khi giảng dạy cần phải căn cứ vào nội dung của từng bài học chuẩn bị đầy đủ các điều kiện thực hiện bài học để đảm bảo chất lượng giảng dạy
- Trọng tâm các nội dung Gv cần lưu ý: các phép biến đổi hình học, các hệ phương trình động học của robot
4. Tài liệu tham khảo:
	[1]. GS.TSKH  NGUYỄN THIỆN PHÚC, ROBOT CÔNG NGHIỆP , Nhà Xuất Bản KhoaHọc và Kỹ Thuật  - HÀ NỘI -  2002 
	[2]. PGS. TS  LÊ HOÀI QUỐC, KỸ THUẬT NGƯỜI MÁY, Nhà Xuất Bản Đại Học Quốc Gia  - Tp Hồ Chí Minh -  2005 
	[3]. PGS. TS  ĐÀO VĂN HIỆP, KỸ THUẬT ROBOT, Nhà Xuất Bản Khoa Học và Kỹ Thuật  -  HÀ NỘI -  2003 
	[4]. TS  NGUYỄN MẠNH TIẾN, ĐIỀU KHIỂN ROBOT CÔNG NGHIỆP, Nhà Xuất Bản Khoa Học và Kỹ Thuật  -  HÀ NỘI -  2007 
	[5]. PHILLIP J. MCKERROW, INTRODUCTION TO ROBOTICS, Addisonwesley  publishing company, British library cataloging in publication data, 1993, England.
	[6]. SHIMON Y. N,  HANDBOOK OF INDUSTRIAL ROBOTICS, 2nd edition, library of congress cataloging in publication data, John Wiley & Son, Inc, 1999, USA 
	[7]. R. M. MURRAY, ZEXIANG LI, S. S. SASTRY, A MATHEMATICAL INTRODUCTON TO ROBOTIC MANIPULATION, CRC press, 1994, USA 
	[8]. LEWIS F.L., ABDALLAH C.T., DAWSON D.M, CONTROL OF ROBOT MANIPULATOR, Macmillian Publishing Company, 1993.

	TP. Hồ Chí Minh, ngày        tháng        năm 2024
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