CHƯƠNG TRÌNH HỌC PHẦN

Tên học phần:
KỸ THUẬT ROBOT
Mã học phần: 35

Thời gian thực hiện học phần: 30 giờ; (Lý thuyết: 28 giờ; Thực hành, thí nghiệm, thảo luận, bài tập: .... giờ; Kiểm tra: 2 giờ)
I. Vị trí, tính chất của học phần:

· Vị trí: Đây là môn học chuyên ngành được bố trí ở học kỳ 4, trước khi học Module này sinh viên phải học xong các môn học Kỹ thuật số, VXL, PLC
· Tính chất: Là môn học tự chọn, môn học chuyên ngành.
II. Mục tiêu học phần:

· Kiến thức: Nắm được ý nghĩa và ứng dụng của robot trong đời sống.
· Kỹ năng: Nguyên lí động học, động lực học; cấu tạo và nguyên tắc vận hành
· Năng lực tự chủ và trách nhiệm: Giao tiếp được hệ thống điều khiển PLC , khắc phục sự cố, sửa chữa được các hư hỏng.
III. Nội dung học phần:
1. Nội dung tổng quát và phân bổ thời gian:

	Số TT
	Tên các bài trong học phần
	Thời gian (giờ)

	
	
	Tổng
số
	Lý thuyết
	Thực hành / thực tập/ thí nghiệm/ bài tập/ thảo luận
	Kiểm
tra

	1
2


	Chương 1: Tổng quan về robot
Chương 2: Thiết kế hệ cơ cân bằng

Chương 3: Phân tích chuyển động

Chương 4: Điều khiển Robot

4.1 phương pháp điều khiển

4.2 lập trình cho điều khiển Robot

Chương 5: Robot thông minh

Chương 6: Robot công nghiệp


	2
6

6

7

5

4


	2
6

5

6

5

4


	
	1

1



	Tổng cộng
	30
	28
	
	2


2. Nội dung chi tiết: Thời gian: 6 giờ
Chương 1: Tổng quan về robot
Thời gian: 2 giờ
1.1 Lịch sử phát triển của robot.
1.2 Cấu trúc chung của robot.
1.3 Các nguyên tắc hoạt của robot.
1.4 Các tiêu chí về thiết kế robot.
Chương 2: Thiết kế hệ cơ cân bằng          
Thời gian: 6 giờ
2.1 Các khái niệm và tiền đề tĩnh học 
2.2 Thiết kế hệ cơ cân bằng tĩnh
2.3 Thiết kế hệ cơ cân bằng động
2.4 Thiết kế hệ kẹp cho cơ cấu gắp
2.5 Thiết kế các hệ tăng lực
Chương 3: Phân tích chuyển động 
Thời gian: 5 giờ
3.1 Chuyển động của hệ 1 bậc tự do.
3.2 Chuyển động của hệ 2 bậc tự do.
3.3 Chuyển động của hệ 3 bậc tự do.
3.4 Điều khiển chuyển động theo quĩ đạo.
Chương 4: Điều khiển robot  





Thời gian: 6 giờ
4.1 Phương pháp điều khiển
4.1.1 Xác định các mục đích hoạt động của robot.
4.1.2 Xác định các thao tác vận hành của robot.

4.1.3 Xác định các cảm biếm và hoạt động cảm biến của từng thao tác.

4.1.4 Xác định giải thuật tối ưu cho từng thao tác.

4.2 Lập trình cho điều khiển cho robot
4.2.1 Lập trình điều khiển cho cơ cấu chuyển động.
4.2.2 Lập trình điều khiển cho cơ cấu chấp hành.
Chương 5: Robot thông minh 





Thời gian: 5 giờ
5.1 Tổng  quan về robot thông minh.
5.2 Cấu trúc điều khiển của robot thông minh.
5.3 Cơ sở tri thức và hệ chuyên gia.
5.4 Kĩ  thuật nhận dạng
5.4.1 Nhận dạng hình ảnh.

5.4.2 Nhận dạng giọng nói.

5.5 Người máy.
Chương 6: Robot công nghiệp  




Thời gian: 4 giờ
6.1 Tổng quan về robot công nghiệp. 
6.2 Đặc điểm kĩ thuật của robot công nghiệp.
6.3 Các vấn đề thiết kế robot công nghiệp.
6.4 An toàn trong hệ thống robot công nghiệp
IV. Điều kiện thực hiện môn học:

1. Phòng học chuyên môn hóa/nhà xưởng: Phòng học lý thuyết đủ điều kiện GD

2. Trang thiết bị máy móc: Hệ thống âm thanh, máy chiếu

3. Học liệu, dụng cụ, nguyên vật liệu:

4. Các điều kiện khác:

V. Nội dung và phương pháp, đánh giá: 

1. Nội dung:

- Kiến thức:80%

- Kỹ năng:10%

- Năng lực tự chủ và trách nhiệm:10%

2. Phương pháp: 

VI. Hướng dẫn thực hiện môn học:

1. Phạm vi áp dụng môn học: 

2. Hướng dẫn về phương pháp giảng dạy, học tập môn học:

- Đối với giáo viên, giảng viên: Nhiệt tình, đủ kiến thức giảng dạy

- Đối với người học: Có tin thần học tập, làm bài tập ở nhà, tham khảo TL

3. Những trọng tâm cần chú ý: lập trình ứng dụng

4. Tài liệu tham khảo:

· Sách, giáo trình chính

[1]. Giáo trình Kĩ thuật Robot, ĐH Công nghiệp Tp.HCM
-
Tài liệu tham khảo
[1]. Nguyễn Thiện Phúc, Tay máy và người máy công nghiệp, 1992.
[2]. Tạ Duy Liêm, Robot và hệ thống công nghệ robot, NXB Khoa học Kĩ thuật, 2004

[3]. Lê Hoài Quốc, Kĩ thuật người máy, NXB ĐH Quốc gia Tp.HCM, 2004.

[4]. Trần Thế San, Nguyễn Ngọc Phương, Hướng dẫn thiết kế lắp ráp robot, NXB Đà Nẵng, 2005

5. Ghi chú và giải thích (nếu có):



