1. Tên học phần 	: THỰC TẬP ROBOT
2. Mã học phần 	: CK256
3. Số tín chỉ 	: 2(0,2,2)
4. Trình độ 	: Dành cho sinh viên năm thứ 3
5. Phân bố thời gian
· Lên lớp 	: 0 tiết
· Thực tập phòng thí nghiệm	: 0 tiết 
· Thực hành 	: 60 tiết
· Tự học 	: 60 tiết
6. Điều kiện tiên quyết	: không
7. Mục tiêu của học phần 
         Sau khi hoàn tất học phần sinh viên có được các kiến thức tổng quan về ứng dụng, cấu trúc cơ bản của Robot công nghiệp. Hiểu rõ nguyên lý hoạt động của các cơ cấu dẫn động và các bộ điều khiển Robot cũng như phương pháp lập trình điều khiển Robot.
8. Mô tả vắn tắt nội dung  học phần 
  	 Môn học giới thiệu tổng quan về kỹ thuật và ứng dụng Robot công nghiệp, phương pháp lập trình điều khiển Robot. 
9. Nhiệm vụ của sinh viên 
  	Tham dự học, thảo luận, kiểm tra, thi theo QĐ số: 43/2007/QĐ-BGDĐT ngày 15/08/2007 của Bộ GD và ĐT và qui chế học vụ hiện hành của nhà trường. 
· Dự lớp
· Tự học: đọc trước các tài liệu liên quan đến bài học
· Khác: Theo yêu cầu của giáo viên
10.   Tài liệu học tập 
· Sách, giáo trình chính
[1]. Khoa Điện-Điện tử, Trường cao đẳng kỹ thuật Lý Tự Trọng TP.HCM, Giáo trình Robot Công nghiệp, 2015.
[2]. Khoa Điện-Điện tử, Trường cao đẳng kỹ thuật Lý Tự Trọng TP. HCM, Tài liệu hướng dẫn thí nghiệm Robot, 2015.
· Tài liệu tham khảo
[3]. Lê Hoài Quốc,   Robots công nghiệp,  ĐHBK 1995.
[4]. Nguyễn Thiện Phúc, Robot công nghiệp – NXB KH và KT 2002.
[5]. Ray Asfahl, Robots and Manufacturing Automation University of Arkansas, Fayetteville,  1989.
[4].  John J.Craig, Introduction to Robotics: Machanics and control 2nd ED.
11.   Tiêu chuẩn đánh giá sinh viên
· Sinh viên vắng mặt không lý do ở buổi làm bài thi thực hành tại xưởng sẽ nhận điểm 0 của bài tập đó theo quy định.
· Điểm học phần thực hành là trung bình cộng của điểm các bài thực hành.
12.   Thang điểm thi:  Theo học chế tín chỉ
13.   Nội dung chi tiết học phần
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	1
	Chương 1. Cấu trúc Robot 
	10
	
	10
	10
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	Chương 2. Động học Robot
	10
	
	10
	10
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	Chương 3. Phương trình động học robot và bài toán thuận – nghịch
	10
	
	10
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	Chương 4. Động lực học robot
	10
	
	10
	10
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	Chương 5. Quĩ đạo chuyển động của Robot
	10
	
	10
	10
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	Chương 6. Hệ thống truyền động và điều khiển Robot 
	10
	
	10
	10
	

	
	Tổng cộng
	60
	
	60
	60
	



Chương 1. Cấu trúc Robot
1.1  Cấu trúc Robot Motoman và Mitshubishi
    1.2  Khảo sát khâu - khớp và bậc tự do của robot Motoman và Mitshubishi
1.3 Khảo sát hệ tọa độ và không gian làm việc của Robot Motoman và Mitshubishi
1.4  Khảo sát các thông số kỹ thuật của robot Motoman, Mitshubishi
    1.5  Khảo sát độ chính xác khi làm việc của robot Mitshubishi
Chương 2. Động học Robot 
2.1   Khảo sát và lập chuỗi chuỗi động học tay máy robot Mitshubishi và Robot Motoman
2.2   Khảo sát các thông số động học của khâu - khớp của Robot Mitshubishi và Motoman
[bookmark: _GoBack]Chương 3. Phương trình trình động học Robot và bài toán thuận-nghịch
3.1  Khảo sát chuyển động của khâu cuối tay máy trên Robot Mitshubishi và Motoman
3.2  Khảo sát phương trình động học robot Mitshubishi
3.3  Khảo sát bài toán động học thuận trên robot Motoman
3.4   Khảo sát bài toán động học nghịch trên robot Motoman
Chương 4. Động lực học Robot
     4.1  Khảo sát vận tốc và gia tốc chuyển động tay máy Motoman
     4.2  Khảo sát vận tốc và gia tốc chuyển động tay máy Mitshubishi
Chương 5. Quĩ đạo chuyển động của Robot 
      5.1 Khảo sát quĩ đạo chuyển động của Robot Mitshubishi
      5.2 Khảo sát và lập quỹ đạo không gian khớp của Robot Mitshubishi
Chương 6. Hệ thống truyền động và điều khiển Robot công nghiệp
6.1 Khảo sát hệ thống cảm biến trên robot Motoman
6.2 Khảo sát cơ cấu tay gắp trên Robot Mitshubishi
 6.3 Khảo sát hệ thống điều khiển & lập trình robot ROBOTINO
                                                            
14.   Phê duyệt   
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