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	《机器人控制技术基础》教学大纲
	课程名称：机器人控制技术基础
	课程类别（必修/选修）：选修
	课程英文名称：Fundamentals of Robot Control Technology
	总学时/周学时/学分：24/3/1.5
	其中实验/实践学时：5
	先修课程：机械设计、机械原理、电工电子、机电传动与控制、控制工程基础、液压与气动、机器人建模与仿真技
	后续课程支撑：专题实作（capstone course）、毕业设计
	授课时间：1-8周，每周三5-7节 
	授课地点：7B-309
	授课对象：2021级机械电子1班、2班
	开课学院：机械工程学院
	任课教师姓名/职称：谭嘉政/讲师、汪超/讲师
	答疑时间、地点与方式：微信课程群、电话、课前、课后，教室等多种形式交流
	课程考核方式：开卷（）闭卷（）课程论文（√）其它（）
	使用教材：《机器人控制技术》，李宏胜编著，机械工业出版社
	教学参考资料：无
	课程简介：
	《机器人控制技术基础》课程为专业选修课，是机械、电子、计算机、自动控制多学科知识交叉的一门课程，首先
	课程教学目标
	支撑毕业要求指标点
	毕业要求
	目标2：
	了解机器人领域国内外控制方向的发展及热点研究，通过持续的学习掌握机器人控制策略、控制器设计的运用能力
	课程思政目标：通过课程的学习，培养学生的人文关怀、爱国精神以及团队合作精神，培养学生的全局观与辩证观
	目标一
	目标二
	大纲编写时间：2023年8月18日
	系（部）审查意见：
	理解机器人控制原理基础知识、基本内涵概念；掌握机器人的力控制，位置控制，力/位混合控制等基础知识，针
	目标2：
	了解机器人领域国内外控制方向的发展及热点研究，通过持续的学习掌握机器人控制策略、控制器设计的运用能力
	(支撑毕业要求指标点4.3)
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