	BỘ GIÁO DỤC VÀ ĐÀO TẠO TRƯỜNG ĐẠI HỌC MỎ - ĐỊA CHẤT
	CỘNG HÒA XÃ HỘI CHỦ NGHĨA VIỆT NAM
Độc lập – Tự do – Hạnh Phúc


ĐỀ CƯƠNG CHI TIẾT HỌC PHẦN
1. Tên học phần:  Tên tiếng Việt (tên tiếng Anh)
Tiếng Việt: Kỹ thuật Robot
Tiếng Anh: Robotics
[bookmark: _GoBack]Mã số học phần: 7090215
Số tín chỉ học phần: 3 (3-0-6)
Số tiết học phần: 
Lý thuyết: 30; Bài tập: 15; Bài tập lớn: 0. 
Thực tập: 0; Đồ án: 0; Tự học: 90;
2. Đơn vị quản lý học phần
2.1. Giảng viên giảng dạy:	                                    Mã giảng viên
1. PGS. TS Nguyễn Đức Khoát	0902-05
2. ThS. Phạm Minh Hải	0902-09
2.2. Bộ môn: Tự động hóa xí nghiệp Mỏ và Dầu Khí
2.3. Khoa: Cơ – Điện
3. Điều kiện học học phần (mã số học phần)
     3.1. Môn học tiên quyết: Truyền động điện (4090255)
3.2. Môn học học trước: Cơ sở Lý thuyết ĐKTĐ (4090202)
4. Mục tiêu của học phần 
4.1 Kiến thức (Trình bày những kiến thức mong muốn sinh viên tích lũy được sau khi hoàn thành học phần?)
4.1.1. Các khái niệm cơ bản về hệ thống Robot Công nghiệp 
4.1.2. Động học thuận và nghịch. 
4.1.3. Xây dựng và xác định quỹ đạo chuyển động. 
4.1.4. Tính vận tốc và gia tốc tay máy. 
4.1.5. Thực hiện lập trình
4.2 Kỹ năng (Trình bày những kỹ năng cứng và kỹ năng mềm mong muốn sinh viên tích lũy được sau khi hoàn thành học phần?)
4.2.1. Cấu trúc phần cứng, phần mềm của một Robot CN 
4.2.2. Sử dụng Matlab trong mô phỏng Robot.
4.2.3. Xây dựng quỹ đạo, mô hình toán học và mô phỏng Robot trên Matlab.
4.2.4. Lập trình Robot bằng phần mềm chuyên dụng RobotStudio
5. Tóm tắt nội dung học phần
Giới thiệu chung về Rôbôt công nghiệp. Động lực học tay máy, ma trận chuyển đổi, động lực học thuận và nghịch. Quỹ đạo Rôbôt và lập trình điều khiển Rôbôt.
6. Cấu trúc nội dung học phần
Bảng 1. Nội dung học phần
	6.1. Lý thuyết

	Đề mục
	Nội dung
	Số tiết
	Mục tiêu

	Chương 1
	Tổng quan về Robot Công nghiệp
	9
	

	1.1
	Tự động hóa và robot công nghiệp
	2
	4.1.1

	1.2
	Lịch sử phát triển của robot
	2
	4.1.1

	1.3
	Các đặc tính của robot công nghiệp
	2
	4.1.2, 4.2.2

	1.4
	Hệ thống chuyển động robot
	2
	4.1.2

	1.5
	Ứng dụng của robot
	1
	4.1.2, 4.2.2

	Chương 2
	Động học Robot công nghiệp
	16
	

	2.1
	Hệ tọa độ điều khiển robot
	2
	4.1.3, 4.2.2

	2.2
	Tọa độ trong không gian làm việc của robot
	3
	4.2.2

	2.3
	Động học thuận và ngược
	3
	4.1.3

	2.4
	Ví dụ và bài tập
	8
	4.1.1, 4.1.3

	Chương 3
	Động lực học và chương trình
	20
	

	3.1
	Bài toán động lực học
	5
	4.1.4, 4.2.3

	3.2
	Phương trình Lagrange
	5
	4.1.4, 4.2.3

	3.3
	Qũy đạo tay máy và chương trình
	3
	4.1.4, 4.2.3

	3.4
	Ví dụ và bài tập
	7
	4.1.4, 4.2.3


7. Phương pháp giảng dạy (Trình bày các phương pháp giảng dạy được áp dụng giảng dạy học phần)
Giảng dạy lý thuyết kết hợp ví dụ và bài tập minh họa
Trình bày thảo luận theo chủ đề được giao
8. Nhiệm vụ của sinh viên (Trình bày các nhiệm vụ sinh viên phải thực hiện)
Sinh viên phải thực hiện các nhiệm vụ sau:
Có mặt tối thiểu 80% số tiết học lý thuyết.
Hoàn thành đầy đủ 100% giờ bài tập và có báo cáo kết quả.
Hoàn thành đầy đủ các bài tập nhóm/ bài tập và được đánh giá kết quả thực hiện.
Tham dự kiểm tra giữa học kỳ.
Tham dự thi kết thúc học phần (bắt buộc).
Chủ động chuẩn bị các nội dung và thực hiện giờ tự học theo mục 11.
9. Đánh giá kết quả học tập của sinh viên
9.1. Cách đánh giá
Sinh viên được đánh giá tích lũy học phần như sau:
Bảng 2. Đánh giá học phần
	TT
	Điểm thành phần
	Quy định
	Trọng số

	1
	Điểm chuyên cần
	Số tiết tham dự học/tổng số tiết
	10%

	2
	Điểm tự học
	- Làm phiếu chuẩn bị
	10%

	3
	Điểm kiểm tra giữa kỳ
	- Thi viết 
	20%

	5
	Điểm thi kết thúc học phần
	- Thi viết  (60 phút).
- Tham dự đủ 80% tiết lý thuyết 
- Dự thi kết thúc học phần.
	

60%


9.2 Cách tính điểm
Điểm đánh giá thành phần và điểm thi kết thúc học phần được chấm theo thang điểm 10 (từ 0 đến 10), làm tròn đến một chữ số thập phân. 
Điểm học phần là tổng điểm của tất cả các điểm đánh giá thành phần của học phần nhân với trọng số tương ứng. Điểm học phần tính theo thang điểm 10 làm tròn đến một chữ số thập phân, sau đó được quy đổi sang điểm chữ và điểm số theo thang điểm 4 theo quy định về công tác đào tạo của Nhà trường. 
10. Tài liệu học tập
	[1] Nguyễn Đức Khoát- Bài giảng Robot CN
[2] Nguyễn Thiện Phúc, Robot công nghiệp:  Giáo trình dùng cho sinh viên các trường kỹ thuật.
[3] Quang Ng.Ph.: MATLAB & Simulink dành cho kỹ sư điều khiển tự động. Nhà xuất bản Khoa học và Kỹ thuật, tái bản lần thứ 3, 2004



11. Hướng dẫn tự học của học phần
Bảng 3. Nội dung chuẩn bị
	Buổi
	Nội dung
	LT (tiết)
	BT
(tiết)
	TH
(tiết)
	Sinh viên cần chuẩn bị

	1

	Chương 1: Tổng quan về Robot CN
Tự động hóa và robot công nghiệp
Lịch sử phát triển của robot
	8

	0
	0

	+ Tài liệu [1, 2]: Chương 1
+  Tìm hiểu lịch sử phát triển, quy định về Robot, các đặc tính và hệ truyền động 

	2
	Các đặc tính của robot công nghiệp
Hệ thống chuyển động robot
Ứng dụng của robot
	8
	2
	0
	+ Tài liệu [1,2]: Chương 1; 
+ Tài liệu [3]: các lệnh biến đổi, tính toán sử dụng Matlab

	3
	Chương 2: Động học Robot công nghiệp
Hệ tọa độ điều khiển robot
	4
	0
	0
	+ Tài liệu [1,2]: Chương 2; 
+ Tài liệu [3]: các lệnh Ma trận sử dụng Matlab

	4
	 Tọa độ trong không gian làm việc của robot
	6
	0
	0
	+ Tài liệu [1,2]: Chương 2; 
+ Xem lại các ví dụ, thực hành các lệnh, kiểm chứng lại các ví dụ bằng tính toán và sử dụng Matlab

	5
	Động học thuận và ngược
Ví dụ và bài tập
	6
	8
	8
	+ Tài liệu [1,2]: Chương 2; 
+ Tài liệu [3]: Tính toán sử dụng Matlab

	6
	Chương 3: Động lực học và chương trình
Bài toán động lực học

	10
	0
	0
	+ Tài liệu [1,2]: Chương 3; 


	7
	Phương trình Lagrange
	10
	0
	0
	+ Tài liệu [1,2]: Chương 3; 
+ Tài liệu [3]: các lệnh biểu diễn sử dụng Matlab

	8
	Qũy đạo tay máy và chương trình
Ví dụ và bài tập
	6
	7
	7
	+ Tài liệu [1,2]: Chương 3; 
+ Tài liệu [3]: Mô phỏng sử dụng Simulink



	
TRƯỞNG KHOA
(Ký và ghi rõ họ tên)
	TRƯỞNG BỘ MÔN
(Ký và ghi rõ họ tên)
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