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Khoa: Cơ khí





Độc lập  -  Tự do  -  Hạnh phúc

Bộ môn: Cơ điện tử                                                                                                                                                       

CHƯƠNG TRÌNH HỌC PHẦN

1. Thông tin chung về học phần
Tên học phần: Kỹ thuật robot và đồ án
Mã học phần:…………………………………………………………………………….

Số tín chỉ: 05
Học phần tiên quyết: Nguyên lý chi tiết máy
Đào tạo trình độ: Đại học
Giảng dạy cho các ngành: Công nghệ kỹ thuật cơ điện tử
Bộ môn quản lý: Cơ điện tử
Phân bổ thời gian trong học phần: 
- Nghe giảng lý thuyết: 25
- Làm bài tập trên lớp: 15
- Thảo luận: 20
- Thực hành, thực tập: 15
- Tự nghiên cứu: 225
2. Mô tả tóm tắt học phần 


Học phần cung cấp cho người học: kiến thức cơ bản về robot, các vấn đề về cấu trúc, động học và động lực học ngược, điều khiển và lập trình robot để sinh viên biết ứng dụng hiệu quả robot trong dây chuyền công nghiệp.


Phần thực hành: Sinh viên lập trình điều khiển robot Mitsubishi để gắp vật trên băng tải, khoan mạch in…
Phần Đồ án: Sinh viên tính toán bài toán thuận và bài toán nghịch về động lực học robot, thiết kế cụ thể cánh tay robot từ 3-5 bậc tự do.

3. Chủ đề và chuẩn đầu ra của học phần 

3.1. Danh mục chủ đề của học phần

1. Kiến trúc robot.

2. Phân tích động học robot.

3. Phân tích động lực học robot.

4. Hệ truyền động dùng trong robot.

5. Điều khiển robot.

6. Thiết kế và lựa chọn robot.

7. Mô phỏng robot bằng phần mềm EASY_ROB.

8. Thực hành trên cánh tay robot Mitsubishi

3.2. Chuẩn đầu ra của quá trình dạy - học từng chủ đề của học phần
Chủ đề 1: Kiến trúc robot
	Nội dung
	Mức độ

	Kiến thức

1. Khái niệm robot công nghiệp

a. Theo tiêu chuẩn AFNOR (Pháp)

b. Theo tiêu chuẩn RIA (Mỹ)

c. Theo TOCT 25686-85 (Nga)

2. Khái niệm bậc tự do

3. Hệ tọa độ

4. Trường công tác của robot

5. Các thành phần chính của robot công nghiệp

a. Thiết bị dạy học

b. Bộ điều khiển và máy tính

c. Nguồn động lực

d. Cánh tay robot

e. Dụng cụ thao tác

f. Các chương trình

g. Cảm biến

6. Phân loại robot công nghiệp

a. Phân loại theo kết cấu

b. Phân loại theo hệ thống truyền động

c. Phân loại theo ứng dụng

d. Theo loại theo phương pháp điều khiển

7. Kết cấu tay máy

a. Robot kiểu tọa độ đề các

b. Robot kiểu tọa độ trụ

c. Robot kiểu tọa độ cầu

d. Robot kiểu tọa độ góc

e. Robot kiểu SCARA
	3

3

3

3

4

3

4

4

4

4

4

4

4

2

2

2

2

2

2

2

2

2

	Thái độ

1. Robot công nghiệp được sử dụng rất rộng rãi trong các dây chuyền sản xuất tự động

2. Robot công nghiệp rất đa dạng về kết cấu, chủng loại
	

	Kỹ năng

1. Phân biệt các loại robot trong công nghiệp
2. Nhận biết thành phần của robot công nghiệp
3. Tính bậc tự do của robot

4. Xác định trường công tác của robot
	3

3
3
3


Chủ đề 2: Phân tích động học robot

	Nội dung
	Mức độ

	Kiến thức

1. Phép tính về ma trận

a. Nhân vector

b. Cộng, trừ ma trận

c. Tích hai ma trận

d. Ma trận nghịch đảo

2. Phép biến đổi

a. Phép biến đổi tịnh tiến

b. Phép quay quanh các trục tọa độ

c. Phép quay Euler

d. Phép quay Roll – Pitch – Yaw

3. Vector định vị trí và định hướng của bàn tay máy

a. Vector a

b. Vector o

c. Vector n

d. Vector p

4. Nguyên tắc gắn hệ tọa độ lên các khâu

5. Bộ thông số DH

a. Độ dài pháp tuyến chung an
b. Góc giữa các trục khớp αn
c. Khoảng cách giữa các khâu dn
d. Góc giữa các khâu Өn
6. Ma trận Ai
7. Ma trận Tn
8. Trình tự thiết lập hệ phương trình động học robot

9. Thiết lập hệ phương trình động học của một số loại robot

a. Hệ phương trình động học của robot STANFORD

b. Hệ phương trình động học của robot ELBOW
	3

3

3

3

3
3
3
3
3

3

3

3

3

3

3

3

3
3
3

3
3

	Thái độ

1. Phương trình động học rất cần thiết trong việc thiết kế, chế tạo robot

2. Tính toán động học robot khá phức tạp và thường có sai sót
	

	Kỹ năng 

1. Xác định hệ tọa độ của robot

2. Xác định bộ thông số DH

3. Xác định ma trận Ai
4. Xác định ma trận Tn
5. Xác định vị trí và hướng của robot
	3

3

2

2

2


Chủ đề 3: Phân tích động lực học robot

	Nội dung
	Mức độ

	Kiến thức

1. Nhiệm vụ và phương pháp phân tích động lực học robot
a. Xác định lực động xuất hiện trong quá trình chuyển động

b. Xác định công suất truyền động

c. Xác định momen truyền động

2. Phương trình Lagrange

3. Phương pháp lắp đặt hệ thống truyền động

a. Lắp trực tiếp

b. Lắp thông qua bộ truyền

4. Phương pháp tính động năng 

a. Động năng từng khâu

b. Động năng toàn robot

5. Phương pháp tính thế năng của các khâu

a. Thế năng từng khâu

b. Thế năng toàn robot

6. Phương pháp tính lực tác động lên các khâu

a. Tính vi phân của hàm Lagrange theo tọa độ suy rộng

b. Tính vi phân của hàm Lagrange theo đạo hàm của tọa độ suy rộng

7. Tính momen, công suất của bộ truyền động thông qua bộ truyền

8. Cơ sở chọn lựa bộ truyền động cho các khâu của robot
	2

2

2

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

	Thái độ

1. Phương trình động lực học rất cần thiết trong việc thiết kế, chế tạo robot

2. Tính toán động lực học robot khá phức tạp và thường có sai sót
	

	Kỹ năng

1. Xác định số khâu của robot

2. Tính toán động năng của từng khâu

3. Tính toán thế năng của từng khâu

4. Tính toán lực tác dụng trên các khâu
	3

2

2

2


Chủ đề 4: Hệ truyền động dùng trong robot 

	Nội dung
	Mức độ

	Kiến thức

1. Hệ truyền động điện

a. Ưu nhược điểm

b. Động cơ điện một chiều

· Nguyên tắc đảo chiều

· Nguyên tắc thay đổi tốc độ

c. Động cơ bước

· Góc quay

· Tốc độ quay

d. Động cơ xoay chiều 1 pha

· Nguyên tắc đóng ngắt

· Nguyên tắc đảo chiều

e. Động cơ xoay chiều 3 pha

· Nguyên tắc đóng ngắt

· Nguyên tắc đảo chiều

2. Hệ truyền động thủy lực

a. Ưu nhược điểm

b. Xylanh thủy lực

c. Motor thủy lực

d. Van điều khiển

e. Phương pháp điều khiển

3. Hệ truyền động khí nén

a. Ưu nhược điểm

b. Xylanh khí nén

c. Motor khí nén

d. Van điều khiển

e. Phương pháp điều khiển

4. Thông số chính của các hệ truyền động
	3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

	Thái độ

1. Hệ truyền động của robot rất đa dạng về cấu trúc, chủng loại
2. Lựa chọn hệ truyền động là công việc phức tạp, tùy vào từng hệ thống mà lựa chọn kiểu thích hợp
	

	Kỹ năng

1. Chọn lựa hệ truyền động

2. Chọn thông số hệ truyền động

3. Điều khiển hệ truyền động
	3

3
3


Chủ đề 5: Điều khiển robot

	Nội dung
	Mức độ

	Kiến thức

1. Hệ điều khiển robot
a. Vi điều khiển
· Cấu trúc chung
· Nguyên tắc điều khiển
b. PLC (Programmable Logic Controller)
· Cấu trúc chung
· Nguyên tắc điều khiển
c. Ưu nhược điểm của từng hệ điều khiển
2. Phương pháp điều khiển robot

a. Điều khiển hở

b. Điều khiển vòng kín

3. Điều khiển từng hệ truyền động

a. Hệ truyền động điện

b. Hệ truyền động thủy lực

c. Hệ truyền động khí nén

4. Phần công suất điều khiển hệ truyền động

a. Các thiết bị điện

b. Các linh kiện điện tử phụ trợ

5. Sơ đồ tổng thể cho một hệ điều khiển
	2

2

2

2

2

3

3

3

3

3

3

3

3

	Thái độ

1. Có rất nhiều bộ điều khiển được sử dụng cho robot công nghiệp
2. Cần có biện pháp an toàn để bảo vệ hệ thống điều khiển khi có sự cố xảy ra ở đầu vào và đầu ra bộ điều khiển
	

	Kỹ năng

1. Chọn lựa hệ điều khiển
2. Chọn lựa phương pháp điều khiển

3. Chọn lựa các thiết bị điện công suất
	3

3
3


Chủ đề 6: Thiết kế và lựa chọn robot

	Nội dung
	Mức độ

	Kiến thức

1. Thông số kỹ thuật cơ khí của robot 

a. Sức nâng của tay máy

b. Bậc tự do của phần công tác

c. Vùng công tác

d. Tốc độ dịch chuyển

2. Thông số phần điều khiển robot

a. Đặc tính hệ điều khiển

b. Phần công suất 

c. Loại hệ truyền động

3. Trình tự thiết kế robot

a. Phân tích quá trình công nghệ

b. Nghiên cứu các thông số kết cấu của đối tượng thao tác

c. Xác định các thông số kỹ thuật chính của robot

d. Phân chia robot thành các cụm kết cấu chính

e. Tổ hợp hệ thống

f. Chế tạo và thử nghiệm robot

· Chế tạo phần cơ khí

· Chế tạo mạch điều khiển

g. Lập trình điều khiển

h. Sửa chữa và hoàn thiện

4. Giới thiệu một số kết cấu điển hình của robot

5. Giới thiệu một số cơ cấu tay kẹp

a. Phân loại

b. Kết cấu tay kẹp

6. Cơ sở lựa chọn các thông số của robot

a. Kết cấu robot

b. Đặc tính làm việc

c. Môi trường làm việc
	3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3

3
2
2

3
3

3

3

	Thái độ

1. Thiết kế robot là công việc thường gặp của một kỹ sư cơ điện tử
2. Robot sau khi thiết kế cần mô phỏng để kiểm tra các thông số và tính năng trước khi chế tạo
	

	Kỹ năng

1. Tính chọn các thông số cơ khí của robot

2. Tính chọn các thông số của bộ điều khiển

3. Thiết kế, chế tạo các thành phần robot

4. Lựa chọn loại robot
	3

3

2

2


Chủ đề 7: Mô phỏng robot bằng phần mềm EASY_ROB

	Nội dung
	Mức độ

	Kiến thức

1. Kỹ thuật mô phỏng robot
2. Tổng quan phần mềm EASY_ROB

3. Nhiệm vụ phần mềm

a. Mô phỏng lại một robot đã có

b. Nghiên cứu thiết kế mới robot

4. Tìm hiểu màn hình EASY_ROB

a. Menu chính

· Menu File

· Menu Robotics

· Menu 3D-CAD

b. Thanh công cụ

· Thanh công cụ nằm ngang phía trên

· Thanh công cụ nằm ngang phía dưới

5. Thao tác chuột

a. Zoom

b. Pan

c. Rotate

6. Gắn hệ tọa độ

7. Vẽ hình dáng robot

8. Vẽ và mô phỏng một số loại robot điển hình
	2

3

2

2

4

4

4

4

4

4

4

4

4

3

3

	Thái độ

1. Có khá nhiều phần mềm mô phỏng robot trên thị trường, mỗi phần mềm đều có ưu nhược điểm riêng
2. Việc mô phỏng robot giúp giảm chi phí và công sức khi thiết kế và chế tạo robot
	

	Kỹ năng

1. Cài đặt phần mềm EASY_ROB

2. Thực hiện các thao tác trên máy

3. Vẽ robot

4. Mô phỏng robot
	3

3

2

2


Chủ đề 8: Thực hành trên cánh tay robot Mitsubishi

	Nội dung
	Mức độ

	Kiến thức

1. Cấu tạo robot Mitsubishi
2. Trường công tác

3. Hệ tọa độ

4. Lệnh lập trình điều khiển
	3
3
3
3

	Thái độ

1. Thực hành nhiều trên robot giúp củng cố lý thuyết và nâng cao kỹ năng
2. Cần cẩn thân và nghiêm túc khi thao tác robot để tránh tai nạn và hỏng hóc
	

	Kỹ năng

1. Điều khiển cánh tay robot bằng tay
2. Viết chương trình điều khiển

3. Điều khiển cánh tay robot tự động
	3

3

3


4. Phân bổ thời gian chi tiết
	Chủ đề
	Phân bổ số tiết cho hình thức dạy - học
	Tổng

	
	Lên lớp
	Thực hành, thực tập 
	Tự  nghiên cứu
	

	
	Lý thuyết
	Bài tập
	Thảo luận
	
	
	

	Kiến trúc robot
	1
	0
	0
	0
	3
	1

	Phân tích động học robot
	5
	0
	3
	0
	24
	8

	Phân tích động lực học robot
	5
	0
	3
	0
	24
	8

	Hệ truyền động dùng trong robot
	3
	0
	3
	0
	18
	6

	Điều khiển robot
	3
	0
	3
	0
	18
	6

	Thiết kế và lựa chọn robot
	5
	15
	4
	0
	72
	24

	Mô phỏng robot bằng phần mềm EASY_ROB
	3
	0
	3
	0
	18
	6

	Thực hành trên cánh tay robot Mitsubishi
	0
	0
	0
	15
	45
	15


5. Tài liệu 
	TT
	Tên tác giả
	Tên tài liệu
	Năm

xuất bản
	Nhà

xuất bản
	Địa chỉ khai thác tài liệu

	
	
	
	
	
	

	1
	Phạm Đăng Phước
	Robot công nghiệp
	2007
	NXB XD
	Bộ môn CĐT

	2
	Nguyễn Mạnh Tiến
	Điều khiển robot công nghiệp
	2007
	NXB KHKT
	Thư viện

	3
	Nguyễn Thiện Phúc
	Robot công nghiệp
	2005
	NXB KHKT
	Thư viện

	4
	Đào Văn Hiệp
	Kỹ thuật robot
	2007
	NXB KHKT
	www.vinabook.com

	5
	David Cook
	Robot Building for Beginners
	2009
	Springer
	Thư viện


6. Đánh giá kết quả học tập
	TT
	Các chỉ tiêu đánh giá
	Phương pháp đánh giá
	Trọng số

(%)

	1
	Tham gia học trên lớp: lên lớp đầy đủ, chuẩn bị bài tốt, tích cực thảo luận…
	Quan sát, điểm danh
	50

	2
	Tự nghiên cứu: hoàn thành nhiệm vụ giảng viên giao trong tuần, bài tập nhóm/tháng/học kỳ…
	Chấm báo cáo, bài tập…
	

	3
	Hoạt động nhóm 
	Trình bày báo cáo
	

	4
	Kiểm tra giữa kỳ 
	Viết, vấn đáp
	

	5
	Kiểm tra đánh giá cuối kỳ
	Viết, vấn đáp, thực hành
	

	6
	Thi kết thúc học phần 
	Viết, vấn đáp, tiểu luận….
	50


TRƯỞNG KHOA          



TRƯỞNG BỘ MÔN     
Nguyễn Văn Nhận




     Vũ Thăng Long






