KỸ THUẬT ROBOT

1. Tên học phần
: KỸ THUẬT ROBOT
2. Mã học phần
: 3102023038s
3. Số tín chỉ        
: 2 (2, 0, 4) 
4. Trình độ          
: Dành cho sinh viên năm thứ 3 
5. Phân bố thời gian

· Lên lớp
: 30 tiết  
· Thực tập phòng thí nghiệm     :   0 tiết
· Thực hành 
:   0 tiết
· Tự học                                     : 60 tiết
6. Điều kiện tiên quyết 
: Toán cao cấp  (a)
Robot công nghiệp là học phần tự chọn thuộc kiến thức chuyên ngành. Học phần Robot công nghiệp được giảng dạy vào năm thứ 3 của ngành đào tạo Công Nghệ Kỹ Thuật Điện - Điện Tử. 

Để tiếp thu được nội dung học phần Robot công nghiệp , sinh viên phải được trang bị kiến thức các học phần như: Vi xử lý, PLC, cảm biến, …

7. Mục tiêu của học phần

Sau khi hoàn tất học phần sinh viên đạt được các mục tiêu sau:

-  Trình bày được các khái niệm, các thuật ngữ về Robot, Robot công nghiệp phân biệt được các loại Robot, ứng dụng của từng loại.

-  Trình bày được  Cơ sở điều khiển  robot  như: Các hệ trục tọa độ, các phép tịnh tiến, phép quay.

-  Trình bày được ứng dụng của robot trong đời sống và hướng phát triển của Robot trên TG

Kỹ năng: 

· Khảo sát và điều khiển Tay máy công nghiệp Kawasaki FS03N. 

8. Mô tả vắn tắt nội dung học phần 

Bao gồm các phần chính như Giới thiệu về Robot - Các thành phần cơ bản của robot, Cơ sở điều khiển  robot, Ứng dụng của robot trong đời sống, Tay máy công nghiệp Kawasaki FS03N.

9. Nhiệm vụ của sinh viên

Tham dự học, thảo luận, kiểm tra, thi theo qui chế 04/1999/QĐ-BGD&ĐT, qui định 25/2006/QĐ-BGD&ĐT và qui chế học vụ hiện hành của nhà trường 

· Dự lớp: trên 75% 

· Bài tập: trên lớp và ở nhà 

· Khác: theo yêu cầu của giảng viên

10. Tài liệu học tập 

· Sách, giáo trình chính

[1]. Giáo trình Robot công nghiệp, Khoa điện – điện tử, Trường CĐKT Lý Tự Trọng
-
Tài liệu tham khảo
[2]. Lê Hoài Quốc Nhập môn  Robot công nghiệp NXB KH&KT 2002.
[3]. Nguyễn Thiện Phúc.  Giáo trình Robot công nghiệp NXB  KH&KT, 2002.

[4]. Nguyễn Mạnh Trường Giáo trình Robocon.

[5]. IMS (Industrial mechantronics system) hệ thống tay máy công nghiệp Kawasaki FS03N
11. Tiêu chuẩn đánh giá sinh viên

· Dự lớp: trên 75% 

· Thảo luận theo nhóm

· Tiểu luận: không

· Kiểm tra thường xuyên

· Thi giữa học phần 

· Thi kết thúc học phần 

· Khác: theo yêu cầu của giảng viên

12. Thang điểm thi:  Theo học chế tín chỉ

13. Nội dung chi tiết học phần:

	TT
	Nội dung
	Số tiết
	Phân bố thời gian
	Ghi chú

	
	
	
	Lí thuyết
	Thực hành
	Tự học
	

	1
	Chương 1: NHẬP MÔN ROBOT.
	2
	2
	
	4
	

	2
	Chương 2: CƠ SỞ ĐIỀU KHIỂN ROBOT     
	18
	18
	
	36
	

	3
	Chương 3: ỨNG DỤNG ROBOT TRONG ĐỜI SỐNG
	2
	2
	
	4
	

	4
	Chương 4: TAY MÁY CÔNG NGHIỆP KAWASAKI FS03N  
	8
	8
	
	16
	

	
	Tổng
	30
	30
	
	60
	


Ghi chú: - Giờ tự học không tính vào tổng số tiết

Chương 1: NHẬP MÔN ROBOT
1.1 Giới thiệu về Robot 

1.2 Các thành phần cơ bản của Robot 

1.3 Phân loại Robot 
Chương 2: CƠ SỞ ĐIỀU KHIỂN ROBOT    

2.1 Tóm tắt nội dung cơ bản về Vector – Ma trận
2.1.1 Phép nhân Vector

2.1.2 Các phép tính ma trận
2.2 Các hệ tọa độ tham chiếu
2.2.1 Hệ tọa độ không gian

2.2.2 Hệ tọa độ thuần nhất
2.3 Chuyển vị tịnh tiến

2.3.1 Cơ sở toán học của phép chuyển vị tịnh tiến

2.3.2 Trình tự thiết lập hệ  phương trình động học của Robot theo phương tịnh tiến

2.4 Chuyển vị quay quanh trục tọa độ
2.4.1 Cơ sở toán học của phép quay quanh trục tọa độ

2.4.2 Trình tự thiết lập hệ phương trình động học của Robot theo phương quay quanh trục tọa độ
2.5 Chuyển vị quay tương đối
2.5.1 Cơ sở toán học của phép quay phức hợp

2.5.2 Trình tự thiết lập hệ phương trình động học của Robot theo phương quay tương đối với hệ tọa độ cố định
2.6 Chuyển vị quay quanh trục bất kỳ
2.6.1 Cơ sở toán học của phép quay quanh trục bất kỳ 

2.6.2 Trình tự thiết lập hệ phương trình động học của Robot theo phương quay quanh trục bất kỳ

2.7 Hệ phương trình động học của các Robot điển hình
2.7.1 Robot có 2 bậc tự do

2.7.2 Robot có 3 bậc tự do 

2.8 Tổng hợp chuyển động của Robot
2.8.1 Khái niệm 

2.8.2 Động học ngược Robot 2 bậc tự do

2.8.3 Động học ngược Robot 3 bậc tự do

2.8.4 Động học ngược Robot n bậc tự do

Chương 3: ỨNG DỤNG ROBOT TRONG ĐỜI SỐNG 
3.1 Ứng dụng robot trong sản xuất 
3.2 Ứng dụng robot trong y học 
3.3 Ứng dụng robot trong sinh hoạt hàng ngày 
3.4 Ứng dụng robot trong các công việc nặng nhọc, độc hại 
Chương 4: TAY MÁY CÔNG NGHIỆP KAWASAKI FS03N
4.1 Giới thiệu Tay máy Kawasaki FS03N
4.1.1 Giới thiệu

4.1.2 Các đặc trưng cơ bản

4.1.3 Các nguyên tắc an toàn
4.2   Ngôn ngữ  lập trình tay máy  KAWASAKI FS03N 
4.3     Lắp đặt và kết nối tay máy KAWASAKI FS03N
4.3.1 Các bước lắp đặt

4.3.2 Kết nối với PC, teach Pendant

4.4     Vận hành tay máy KAWASAKI FS03N

4.4.1 Các bước vận hành tay máy

4.4.2 Lập trình trên Teach Pendant
14. Phê duyệt

                                                                     Tp. HCM, ngày     tháng     năm 20  

ROBOT CÔNG NGHIỆP

15. Tên học phần
: ROBOT CÔNG NGHIỆP
16. Mã học phần
: DDT309
17. Số tín chỉ        
: 2 (2, 0, 4) 
18. Trình độ          
: Dành cho sinh viên năm thứ 3 
19. Phân bố thời gian

· Lên lớp
: 30 tiết  
· Thực tập phòng thí nghiệm     :   0 tiết
· Thực hành 
:   0 tiết
· Tự học                                     : 60 tiết
20. Điều kiện tiên quyết 
: Toán cao cấp  (a)
Robot công nghiệp là học phần tự chọn thuộc kiến thức chuyên ngành. Học phần Robot công nghiệp được giảng dạy vào năm thứ 3 của ngành đào tạo Công Nghệ Kỹ Thuật Điện - Điện Tử. 

Để tiếp thu được nội dung học phần Robot công nghiệp , sinh viên phải được trang bị kiến thức các học phần như: Vi xử lý, PLC, cảm biến, …

21. Mục tiêu của học phần

Sau khi hoàn tất học phần sinh viên đạt được các mục tiêu sau:

-  Trình bày được các khái niệm, các thuật ngữ về Robot, Robot công nghiệp phân biệt được các loại Robot, ứng dụng của từng loại.

-  Trình bày được  Cơ sở điều khiển  robot  như: Các hệ trục tọa độ, các phép tịnh tiến, phép quay.

-  Trình bày được ứng dụng của robot trong đời sống và hướng phát triển của Robot trên TG

Kỹ năng: 

· Khảo sát và điều khiển Tay máy công nghiệp Kawasaki FS03N. 

22. Mô tả vắn tắt nội dung học phần 

Bao gồm các phần chính như Giới thiệu về Robot - Các thành phần cơ bản của robot, Cơ sở điều khiển  robot, Ứng dụng của robot trong đời sống, Tay máy công nghiệp Kawasaki FS03N.

23. Nhiệm vụ của sinh viên

Tham dự học, thảo luận, kiểm tra, thi theo qui chế 04/1999/QĐ-BGD&ĐT, qui định 25/2006/QĐ-BGD&ĐT và qui chế học vụ hiện hành của nhà trường 

· Dự lớp: trên 75% 

· Bài tập: trên lớp và ở nhà 

· Khác: theo yêu cầu của giảng viên

24. Tài liệu học tập 

· Sách, giáo trình chính

[2]. Giáo trình Robot công nghiệp, Khoa điện – điện tử, Trường CĐKT Lý Tự Trọng
-
Tài liệu tham khảo
[6]. Lê Hoài Quốc Nhập môn  Robot công nghiệp NXB KH&KT 2002.
[7]. Nguyễn Thiện Phúc.  Giáo trình Robot công nghiệp NXB  KH&KT, 2002.

[8]. Nguyễn Mạnh Trường Giáo trình Robocon.

[9]. IMS (Industrial mechantronics system) hệ thống tay máy công nghiệp Kawasaki FS03N
25. Tiêu chuẩn đánh giá sinh viên

· Dự lớp: trên 75% 

· Thảo luận theo nhóm

· Tiểu luận: không

· Kiểm tra thường xuyên

· Thi giữa học phần 

· Thi kết thúc học phần 

· Khác: theo yêu cầu của giảng viên

26. Thang điểm thi:  Theo học chế tín chỉ

27. Nội dung chi tiết học phần:

	TT
	Nội dung
	Số tiết
	Phân bố thời gian
	Ghi chú

	
	
	
	Lí thuyết
	Thực hành
	Tự học
	

	1
	Chương 1: NHẬP MÔN ROBOT.
	2
	2
	
	4
	

	2
	Chương 2: CƠ SỞ ĐIỀU KHIỂN ROBOT     
	18
	18
	
	36
	

	3
	Chương 3: ỨNG DỤNG ROBOT TRONG ĐỜI SỐNG
	2
	2
	
	4
	

	4
	Chương 4: TAY MÁY CÔNG NGHIỆP KAWASAKI FS03N  
	8
	8
	
	16
	

	
	Tổng
	30
	30
	
	60
	


Ghi chú: - Giờ tự học không tính vào tổng số tiết

Chương 1: NHẬP MÔN ROBOT
1.4 Giới thiệu về Robot 

1.5 Các thành phần cơ bản của Robot 

1.6 Phân loại Robot 
Chương 2: CƠ SỞ ĐIỀU KHIỂN ROBOT    

2.9 Tóm tắt nội dung cơ bản về Vector – Ma trận
2.1.1 Phép nhân Vector

2.1.2 Các phép tính ma trận
2.10 Các hệ tọa độ tham chiếu
2.2.1 Hệ tọa độ không gian

2.2.2 Hệ tọa độ thuần nhất
2.11 Chuyển vị tịnh tiến

2.3.1 Cơ sở toán học của phép chuyển vị tịnh tiến

2.3.2 Trình tự thiết lập hệ  phương trình động học của Robot theo phương tịnh tiến

2.12 Chuyển vị quay quanh trục tọa độ
2.4.1 Cơ sở toán học của phép quay quanh trục tọa độ

2.4.2 Trình tự thiết lập hệ phương trình động học của Robot theo phương quay quanh trục tọa độ
2.13 Chuyển vị quay tương đối
2.5.1 Cơ sở toán học của phép quay phức hợp

2.5.2 Trình tự thiết lập hệ phương trình động học của Robot theo phương quay tương đối với hệ tọa độ cố định
2.14 Chuyển vị quay quanh trục bất kỳ
2.6.1 Cơ sở toán học của phép quay quanh trục bất kỳ 

2.6.2 Trình tự thiết lập hệ phương trình động học của Robot theo phương quay quanh trục bất kỳ

2.15 Hệ phương trình động học của các Robot điển hình
2.7.1 Robot có 2 bậc tự do

2.7.2 Robot có 3 bậc tự do 

2.16 Tổng hợp chuyển động của Robot
2.8.1 Khái niệm 

2.8.2 Động học ngược Robot 2 bậc tự do

2.8.3 Động học ngược Robot 3 bậc tự do

2.8.4 Động học ngược Robot n bậc tự do

Chương 3: ỨNG DỤNG ROBOT TRONG ĐỜI SỐNG 
3.5 Ứng dụng robot trong sản xuất 
3.6 Ứng dụng robot trong y học 
3.7 Ứng dụng robot trong sinh hoạt hàng ngày 
3.8 Ứng dụng robot trong các công việc nặng nhọc, độc hại 
Chương 4: TAY MÁY CÔNG NGHIỆP KAWASAKI FS03N
4.2 Giới thiệu Tay máy Kawasaki FS03N
4.1.1 Giới thiệu

4.1.2 Các đặc trưng cơ bản

4.2.3 Các nguyên tắc an toàn
4.3   Ngôn ngữ  lập trình tay máy  KAWASAKI FS03N 
4.3     Lắp đặt và kết nối tay máy KAWASAKI FS03N
4.3.1 Các bước lắp đặt

4.3.2 Kết nối với PC, teach Pendant

4.4     Vận hành tay máy KAWASAKI FS03N

4.4.1 Các bước vận hành tay máy

4.4.2 Lập trình trên Teach Pendant
28. Phê duyệt

                                                                     Tp. HCM, ngày     tháng     năm 20  









































































Trưởng đơn vị đào tạo





Tổ trưởng bộ môn
























































Tổ trưởng bộ môn








Trưởng đơn vị đào tạo














Chương trình CĐCQ, chuyên ngành Tự động hóa,  Trường CĐKT Lý Tự Trọng                      3 

