NỘI DUNG ÔN KỸ THUẬT ROBOT TỐT NGHIỆP 

CHƯƠNG 1: TỔNG QUAN ROBOT
1. Robot là gì? Tại sao phải sử dụng robot.

2. Xu hướng phát triển robot hiện nay – tại trường đại học nông lâm như thế nào.

3. Nêu lịch sử phát triển robot . Phân loại robot dựa trên các tiêu chí nào ? hãy kể tên một số loại robot có tính giải trí cao mà e biết hiện nay.
CHƯƠNG 2: CẤU TẠO ROBOT.
1.Nêu các thành phần cấu tạo của 1 robot công nghiệp.

2. nêu nguyên lý hoạt động và vẽ sơ đồ nguyên lý mạch điều khiển động cơ DC.

3. nêu nguyên lý hoạt động và vẽ sơ đồ nguyên lý mạch điều khiển động cơ bước step-motor….
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Cho mot khéi 13p phuong trong h¢ toa do OXYZ ¢b dinh nhu hinh 3. Quay khéi lip
phuong quanh trye OZ mdt goe 90° sau d6 quay tiép quanh trye OX mot géc -90°. Xic
dinh véc-to biéu dién vi tri diém A (mot dinh cia khéi 1ap phuong) sau khi thyc hién 2
phép bién ddi.

Bai 8:

Cho mot khéi 1dp phuong trong hé toa do OXYZ 6 dinh nhu hinh 3. Quay khdi lap
phuong quanh true OZ mat géc 45 sau do quay tiép quanh véc-tor AB (1 1 canh ciia khoi
lap phuong) mét goc -90°. Xéc dinh véc-to bidu dién vi tri diém C (mot dinh cua khéi 1ap
phuong) sau khi thye hién 2 phép bién doi.

Bai 9:
Cho mét khdi 13p phuong trong hé toa do {R: O-XYZ} ¢b dinh nhu hinh 3. Quay khdi
1ap phuong quanh truc OX mot goc -45° sau do tinh tién khéi 1ap phuong theo véc-to
fh=[l 0 4] . Xic dinh véc-to biéu didn vi tri diém A (mot dinh cua khéi lip
phuong) sau khi thuc hién 2 phép bién dbi.



CHƯƠNG 3… .PHÉP BIẾN ĐỔI TỌA ĐỘ ROBOT.
CHƯƠNG 4 … ĐỘNG HỌC ROBOT .
1. Viết bảng thông số D-H cho robot bên dưới:
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So d6 két e ciia robot PUMA va hé toa do gan trén céc khau cha robot nhu hinh 3.19.

Hink'3.19: Vi tri ban ddu va hé toa d¢ cia robot PUMA




2. Viết phương trình động học thuận cho robot trên.
CHƯƠNG 5 …..ĐỘNG LỰC HỌC ROBOT.
1. Viết phương trình động lực học cho robot bên dưới:
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2. Viết phương trình động lực học  cho robot 2 khâu 2 khớp :
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CHƯƠNG 6…. HOẠCH ĐỊNH QUỸ ĐẠO CHO ROBOT.
1.Một khâu đang đứng yên ở vị trí θ=150 .Xác định quỹ đạo chuyển động ở dạng đa thức bậc 3 để khâu này chuyển động đến và dừng hẳn ở vị trí θ=750 trong khoảng thời gian 3s. Biết hoạch định quỹ đạo của góc quay theo quy luật của hàm bậc 3.
Hãy vẽ đồ thị quy luật chuyển động của biến khớp, vận tốc góc của biến khớp , gia tốc của biến khớp.
2. Một khâu robot đang đứng yên ở vị trí ban đầu θ = 150 . Xác định quỹ đạo chuyển động ở dạng hàm parabol (LSPB - linear segment with parabol blend) để khâu này chuyển động đến và dừng hẳn ở vị trí θ=750 trong khoảng thời gian 10s với vận tốc v = 50 /s .
Biết thời gian khâu này bắt đầu chuyển động tuyến tính là lúc  3s..
Hãy vẽ đồ thị quy luật chuyển động của biến khớp, vận tốc góc của biến khớp , gia tốc của biến khớp .
